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TNC tuup, tarkvara ja funktsioonid

Kéaesolev kasutusjuhend kirjeldab funktsioone, mis on TNC-des
saadaval alates jargmistest NC tarkvaraversioonidest.

TNC tiiiip NC tarkvaraversioon
iTNC 530 340 490-04
iTNC 530 E 340 491-04
iTNC 530 340 492-04
iTNC 530 E 340 493-04
iTNC 530 juhtarvuti 340 494-04

E tahistab TNC eksportversiooni. TNC eksportversioonidele kehtib
jargmine piirang:

Sirgjooneline likumine samaaegselt kuni 4 teljel

Seadme tootja sobitab TNC rakendusulatuse vastava seadmega selle
parameetrite kaudu. Seetdttu kirjeldatakse selles kasutusjuhendis ka
neid funktsioone, mis ei ole kdigi TNC tiilipide korral saadaval.

TNC-funktsioonid, mis ei ole iga seadme titbi korral saadaval, on
naiteks:

Tooriista moédtmine TT-ga
Seadme funktsioonide tegeliku ulatuse kiisimustes vétta ihendust
seadme tootjaga.

Paljud seadme tootjad ja HEIDENHAIN pakuvad TNC jaoks
programmeerimiskursusi. TNC funktsioonide pdhjalikuks
tundmadppimiseks on soovitatav nendel kursustel osaleda.

I:ﬂg__, Kasutusjuhend:

Kadik TNC funktsioonid, mis ei seostu kontaktanduriga, on
kirjeldatud iTNC 530 kasutusjuhendis. Nimetatud
kasutusjuhendiga tutvumiseks poérduge HEIDENHAIN'i
poole. ID 533 190-xx

I% smarT.NC kasutaja dokumentatsioon:

Todoreziimi smarT.NC kirjeldatakse eraldi juhendis.
Nimetatud juhendiga tutvumiseks poorduge
HEIDENHAIN'i poole. ID 533 191-xx.
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TNC tiitip, tarkvara ja funkts

Tarkvaravariandid

iTNC 530-1 on mitmesuguseid tarkvaravariante, mida saab aktiveerida
Teie seadme tootja. Iga variant on eraldi aktiveeritav ja see sisaldab
jargmisi funktsioone:

Tarkvaravariant 1

Silinderpinna interpoleerimine (tstiklid 27, 28, 29 ja 39)

Ettenihe mm/min Gmartelgede korral: M116

Toodtlustasandi kallutamine (tstikkel 19, PLANE-funktsioon ja
funktsiooniklahv 3D-ROT kasitsireziimis)

3-l teljel ringjoon kallutatud t66tlustasandi korral

Tarkvaravariant 2

Lause to6tlemisaeg 0,5 ms 3,6 ms asemel

5-telje interpoleerimine

Splain-interpoleerimine

3D-to6tlus:

M114: Masina geomeetria automaatne korrigeerimine
pdodrdetelgedega tootamisel

M128: Todriistatipu positsiooni sailitamine pdordetelgede
positsioneerimisel (TCPM)

FUNCTION TCPM: Tooriistatipu positsiooni sailitamine
poodrdetelgede positsioneerimisel (TCPM) toimeviisi
reguleerimisvdimalusega

M144: Masina kinemaatika arvessevétmine TEGELIKUL/
ETTEANTUD positsioonil lause 16pus
Peentootluse/jametootluse lisaparameetrid ja Poordtelgede
tolerants tsuklis 32 (G62)

LN-laused (3D-korrektuur)

Tarkvaravariant DCM Collison

Funktsioon, mis jalgib diinaamiliselt seadme tootja poolt maaratud
vahemikke véimalike kokkupdrgete valtimiseks.

Tarkvaravariant Taiendavad dialoogikeeled

Funktsioon sloveenia, slovaki, norra, lati, eesti, korea dialoogikeelte
kasutuselevétmiseks.

Tarkvaravariant DXF-Converter

Kontuuride ekstraheerimine DXF-failidest (formaat R12).




Tarkvaravariant Uldised programmiseaded

Funktsioon koordinaatide teisendamise Ghildamine taitmise
tooreeziimis.

Tarkvaravariant AFC

Funktsioon kohalduv ettenihke reguleerimine I6iketingimuste
optimeerimiseks seeriatootmises.

Tarkvaravariant KinematicsOpt

Kontaktanduri tstiklid seadme tépsuse kontrollimiseks ja
optimeerimiseks.
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Arendusversioon (tdiendusfunktsioonid)

Lisaks tarkvavariantidele toimub TNC tarkvara oluliste
arendusversioonide haldamine nn Feature Content Level
(arendusversioon i.k.) abil. TNC tarkvarauuenduse kattesaamisel ei
ole FCL-iga seotud funktsioonid kattesaadavad.

iooni

@ Kui Te omandate uue seadme, siis on ilma taiendavate
kuludeta Teie kasutuses kdik taiendusfunktsioonid.

Taiendusfunktsioonid on kasutusjuhendis tahistatud FCL n, kusjuures
n tahistab arendusversiooni jooksvat numbrit.

FCL-funktsioonide kasutamiseks tuleb soetada vastav tasuline kood.
Selleks p6orduge seadme tootja voi HEIDENHAIN'i poole.

FCL 4-funktsioonid Kirjeldus

Kaitseala graafiline kujutamine aktiivse  Kasutusjuhend
kokkupdrgete seire korral DCM

Seaderatta Uhildamine peatatud olekus ~ Kasutusjuhend
aktiivse kokkupdrgete seire korral DCM

3D-pbhipdéramine Seadme kasiraamat
(kinnitamiskompensatsioon)

TNC tiitip, tarkvara ja funkts

FCL 3-funktsioonid Kirjeldus
Kontaktanduri tstikkel 3D-mddtmiseks Lk 152
Kontaktanduri tsiklid automaatse Lk 70
tugipunkti seadmiseks Soone kese/

Harja kese

Ettenihke vahendamine kontuuritasku Kasutusjuhend

tootlemisel toétava tdoriista korral

PLANE-funktsioon: Teljenurga Kasutusjuhend
sisestamine
Kasutaja dokumentatsioon kui Kasutusjuhend

kontekstitundlik abislisteem

smarT.NC: smarT.NC Kasutusjuhend
programmeerimine paralleelselt
tootlemisega

smarT.NC: Kontuuritasku punktimustril smarT.NC juhend

smarT.NC: Kontuuriprogrammide smarT.NC juhend
eelvaade failihalduris

smarT.NC: Positsioneerimisstrateegia smarT.NC juhend
punktitddtluse korral




FCL 2-funktsioonid

Kirjeldus

3D-joonegraafika

Kasutusjuhend

Virtuaalne tooriistatelg Kasutusjuhend
USB-tugi valisseadmetele (malupulgad,  Kasutusjuhend
kdvakettad, CD-ROM lugejad)

Véljaspool loodud kontuuride Kasutusjuhend
filtreerimine

Véimalus omistada igale osakontuurile Kasutusjuhend
kontuuri valemis erinev sligavus

Dinaamiliste IP-aadresside haldus Kasutusjuhend
DHCP

Kontaktanduri tsuikkel kontaktanduri Lk 156

parameetrite Uldiseks seadistamiseks

smarT.NC: Jatkamiskoha graafiline tugi

smarT.NC juhend

smarT.NC: Koordinaatide teisendused

smarT.NC juhend

smarT.NC: PLANE-funktsioon

smarT.NC juhend

iooni

TNC tuup, tarkvara ja funkts

Ettendhtud kasutuskoht

TNC vastab standardi EN 55022 jargi klassile A ning on pohiliselt
moeldud kasutamiseks toostusettevotetes.
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Uued tarkvara 340 49x-02 funktsioonid

Uus seadmeparameeter positsioneerimiskiiruse defineerimiseks (vt
,LUlitusega kontaktandur, kiirkaik positsioneerimisel: MP6151” Ik 25)

Uus seadmeparameeter: pohipddramise arvestamine kasitsireziimis
(vt ,POhipb6ramise arvestamine kasitsireziimis: MP6166” |k 24)

Tooriista automaatse moodtmise tsiikleid 420 kuni 431 on taiendatud
nii, et niiid saab moo6teprotokolli kuvada ka ekraanile (vt
,M00btetulemuste protokollimine” Ik 109)

Lisatud on uus tslikkel kontaktanduri parameetrite Gldiseks
seadistamiseks (vt ,KIRMOOTMINE (kontaktanduri tstikkel 441,
DIN/ISO: G441, FCL 2-funktsioon)” Ik 156)

iooni

Uued tarkvara 340 49x-03 funktsioonid

Uus tsuikkel tugipunkti seadmiseks soone keskele (vt ,TUGIPUNKT
SOONE KESKEL (kontaktanduri tsiikkel 408, DIN/ISO: G408, FCL
3-funktsioon)” Ik 70)

Uus tsukkel tugipunkti seadmiseks harja keskele (vt ,TUGIPUNKT
HARJA KESKEL (kontaktanduri tsiikkel 409, DIN/ISO: G409, FCL 3-
funktsioon)” Ik 73)

Uus 3D-méétetsiikkel (vt ,MOOTMINE 3D (kontaktanduri tsiikkel 4,
FCL 3-funktsioon)” Ik 152)

Tstikkel 401 v6ib niitid kompenseerida tooriku nihke ka pdérdaluse
pddramisega (vt ,POHIPOORAMINE kahe ava abil (kontaktanduri
tstikkel 401, DIN/ISO: G401)” Ik 52)

Tsukkel 402 v6ib nlitd kompenseerida tooriku nihke ka poordaluse
pdoramisega (vt ,POHIPOORAMINE kahe tapi abil (kontaktanduri
tstikkel 402, DIN/ISO: G402)” Ik 55)

Tugipunkti seadmise tsiiklites on méodtmistulemused Q-
parameetrites Q15X kasutatavad (vt ,Md&tetulemused Q-
parameetrites” Ik 69)

TNC tiitip, tarkvara ja funkts



Uued tarkvara 340 49x-04 funktsioonid

Uus tsuikkel seadme kinemaatika turvamiseks (vt ,KINEMAATIKA
FIKSEERIMINE (kontaktanduri tstikkel 450, DIN/ISO: G450,
tarkvaravariant)” Ik 160)

Uus tsukkel seadme kinemaatika kontrollimiseks ja optimeerimiseks
(vt ,KINEMAATIKA MOOTMINE (kontaktanduri tsuikkel 451, DIN/
ISO: G451, tarkvaravariant)” Ik 161)

Tsukkel 412: Mdotepunktide arv on valitav uue parameetri Q423
kaudu (vt ,TUGIPUNKT RINGI SEES (kontaktanduri tsiikkel 412,
DIN/ISO: G412)” |k 82)

Tstikkel 413: M66tepunktide arv on valitav uue parameetri Q423
kaudu (vt ,TUGIPUNKT RINGIST VALJAS (kontaktanduri tsiikkel
413, DIN/ISO: G413)” Ik 85)

Tstiikkel 421: Mo6tepunktide arv on valitav uue parameetri Q423
kaudu (vt ,AVA MOOTMINE (kontaktanduri tstikkel 421, DIN/ISO:
G421)" |k 118)

Tstikkel 422: Mo6tepunktide arv on valitav uue parameetri Q423
kaudu (vt ,RINGI MOOTMINE VALJAST (kontaktanduri tsiikkel 422,
DIN/ISO: G422)” Ik 121)

Tsiikkel 3: Veateadet saab keelata, kui andur on ts(ikli alguses juba
kdrvale kaldunud (vt ,MOOTMINE (kontaktanduri tsiikkel 3)” Ik 150)
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Muudetud funktsioonid, vorreldes eelmiste versioonidega 340 422-xx/

340 423-xx

Muudetud funktsioonid,
vorreldes eelmiste versioonidega
340 422-xx/340 423-xx

Muudetud on mitmete kalibreerimisandmete haldamist (vt ,Mitme
kalibreerimisandmete kogumi haldamine” lk 34)
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1.1 Kontaktanduri tsiiklitest lildiselt

1.1 Kontaktanduri tsuklitest
uldiselt

Seadme tootja peab TNC ette valmistama 3D-
% kontaktandurite kasutamiseks.

@ Programmi kaigus mdoétmisi tehes pddrake tahelepanu
sellele, et tooriistaandmeid (pikkus, raadius) saab
kasutada kas kalibreerimisandmetest v6i vimasest TOOL-
CALL-lausest (valik MP7411).

Toopohimote

Kui TNC teostab kontaktanduri tsiklid, laheneb 3D-kontaktandur
teljega paralleelselt toorikule (ka aktiveeritud pdhipdéramise ja
kallutatud t66tlustasandi korral). Seadme tootja maarab seadme
parameetris anduri ettenihke (vt. allpool 16iku "Enne t66tamist
kontaktanduri tsuklitega").

Kui andur puudutab toorikut,

saadab 3D-kontaktandur signaali TNC-sse: mdddetud asendi
koordinaadid salvestatakse

3D-kontaktandur peatub ja

liigub Kiiresti md6tmise algasendisse tagasi.

Kui andur maaratud liilkumisjoonest kdrvale ei kaldu, annab TNC
vastava veateate (tee: MP6130).
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Kontaktanduri tsiiklid tooreziimides Kasitsi ja
El. seaderatas

Tooreziimides Kasitsi ja El. seaderatas on TNC-| kontaktanduri tsiiklid,
millega saab teha jargmisi operatsioone:

kontaktanduri kalibreerimine

tooriku viltuse asendi kompenseerimine

tugipunktide seadmine

Kontaktanduri tsiiklid automaatreziimi jaoks

Lisaks tooreziimides Kasitsi ja El. seaderatas kasutatavatele
kontaktanduri tsiiklitele pakub TNC automaatreziimis mitmeid erineva
kasutusvoimalusega tsukleid:

lilitusega kontaktanduri kalibreerimine (ptk. 3)
tooriku viltuse asendi kompenseerimine (ptk. 3)
tugipunktide seadmine (ptk. 3)

automaatne tooriku kontroll (ptk. 3)
automaatne tédriista méotmine (ptk. 4)

Kontaktanduri tstikleid programmeeritakse t6é6reziimis Programmi
sisestamine/redigeerimine klahvi TOUCH PROBE abil. Kontaktanduri
tstiklid numbritega alates 400 kasutavad, samuti nagu ka uuemad
tootlustsiiklid, Q-parameetreid tlekandeparameetritena. Sarnase
funktsiooniga parameetrid, mida TNC erinevates tsuklites kasutab,
kannavad alati sama numbrit: nditeks Q260 on alati ohutu korgus,
Q261 alati mddtekdrgus jne.

Programmeerimise hélbustamiseks kuvab TNC tsiiklite defineerimise
ajal abijoonise. Abijoonisel on esile tdstetud see parameeter, mida
peab sisestama (vt. pilti paremal).
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1.1 Kontaktanduri tsiiklitest lildiselt

Kontaktanduri tsiikli defineerimine to6reziimis Programmi
sisestamine/redigeerimine

TOUCH
PROBE

410

Funktsiooniklahvide riba kuvab riihmitatuna koik
saadaolevad kontaktanduri funktsioonid

Mootmistsuklite rihma valimine, nt. tugipunkti
seadmine. Digitaliseerimistsuklid ja tooriista
automaatse moodtmise tsiklid on saadaval vaid siis,
kui seade on selleks ette valmistatud.

Tsukli valimine, nt. tugipunkti seadmine tasku

keskkohas. TNC avab dialoogi ja parib kdiki
sisestusvaartusi; samaaegselt kuvab TNC paremal
ekraanipoolel graafiku, millel sisestatav parameeter
on esile tdstetud.
Sisestage kdik TNC poolt néutavad parameetrid ja
kinnitage iga sisestust klahviga ENT.
TNC suleb dialoogi, kui kdik vajalikud andmed on
sisestatud.
Mootetsiiklite riihm Funktsiooniklahv Lehekiilg
Tsuklid tooriku viltuse asendi Lk 48
automaatseks avastamiseks ja |
kompenseerimiseks
Tsiklid tugipunkti automaatseks Lk 66
seadmiseks
Tsuklid tooriku automaatseks ﬂ Lk 108
kontrollimiseks
Kalibreerimistsuklid, eritstklid Lk 147
Tsuklid tooriista automaatseks Lk 172
md&d&tmiseks (aktiveerib seadme E

tootja)
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Naide: NC-laused

5 TCH PROBE
SEES

Q321=+50
Q322=+50
Q323=60
Q324=20
Q261=-5
Q320=0
Q260=+20
Q301=0

Q305=10
Q331=+0
Q332=+0
Q303=+1

Q381=1
Q382=+85
Q383=+50
Q384=+0
Q333=+0

410 TUGIPUNKT NELINURGA

;1. TELJE KESE
;2. TELJE KESE
;1. KULJE PIKKUS
;2. KULJE PIKKUS
sMOOTEKORGUS
;OHUTU KAUGUS
;OHUTU KORGUS

;LIIKUMINE OHUTULE
KORGUSELE

;NR. TABELIS
;TUGIPUNKT
;TUGIPUNKT

sMOOTEVAARTUSE
ULEKANDMINE

sMOOTMINE KA-TELJEL
;1. KO. KA-TELJELE

;2. KO. KA-TELJELE

;3. KO. KA-TELJELE
;sTUGIPUNKT
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1.2 Enne kontaktanduri tsuiklitega
tootamist!

Voimalikult laia mootetlesannete rakendusala hdlmamiseks saab
seadme parameetrite reguleerimise abil maarata kdigi kontaktanduri
tsuklite péhijoonise:

Maksimaalne liikumistee kuni mé6tmispunktini:
MP6130

Kui andur MP6130-s maaratud liikumisteest kdrvale ei kaldu, annab
TNC veateate.

Ohutu kaugus moo6tmispunktini: MP6140

MP6140-s maaratakse, kui kaugele defineeritud voi tsuklis arvutatud
mddtmispunktist peab TNC kontaktanduri eelpositsioneerima. Mida
vaiksem kaugus sisestada, seda tapsemalt tuleb defineerida
modtmisasendid. Paljudes kontaktanduri tsiiklites saab lisaks
defineerida ohutu kauguse, mis lisandub seadmeparameetrile 6140.

Infrapuna-kontaktanduri orienteerimine
programmeeritud moéoétmissuunale: MP6165
Mootetapsuse tdstmiseks vdite MP 6165 = 1 abil saavutada, et enne
iga mddtmist on infrapuna-kontaktandur suunatud programmeeritud

modtmissuunale. Andur kaldub seejuures alati samas suunas korvale.

@ MP6165 muutmisel kalibreerige kontaktandur uuesti.
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1.2 Enne kontaktanduri tsiiklitega tootamist!

Pohipooramise arvestamine kasitsireziimis:
MP6166

Uksikute positsioonide md&tmisel médtetapsuse tdstmiseks ka
seadistamisreziimis véimaldab MP 6166 = 1 saavutada seda, et TNC
arvestab mddtmise kaigus aktiivset pdhipdéramist, s.t. vajadusel
Iaheneb toorikule kaldu.

@ Nurga all mé6tmise funktsioon ei ole kasitsireZiimis
saadaval jargmiste funktsioonide korral:
Pikkuse kalibreerimine
Raadiuse kalibreerimine
Pdhipboramise registreerimine

Mitmekordne mootmine: MP6170

Mdd&tmise usaldatavuse tdstmiseks voib TNC iga mddtmist korrata
kuni kolm korda jarjest. Kui mdddetud vaartused on vaga erinevad,
annab TNC veateate (piirvaartus on maaratud MP6171-s).
Mitmekordse mddtmisega saab tuvastada nt. juhuslikke mddtevigu,
mis tekivad nt. maardumise tottu.

Kui moéotevaartused on usaldusvahemikus, salvestab TNC
registreeritud asendite keskmise vaartuse.

Korduvmootmise usaldusvahemik: MP6171
Mitmekordsel mootmisel maarake MP6171-s vaartus, mille vorra

voivad moodtetulemused Uksteisest erineda. Kui modtetulemused
erinevad rohkem kui MP6171-s mééaratud, annab TNC veateate.
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Lulitusega kontaktandur, anduri ettenihe:
MP6120

MP6120-s maaratakse ettenihe, millega TNC peab toorikut mé6tma.

Lulitusega kontaktandur, ettenihe
positsioneerimisliikumise korral: MP6150

MP6150-s maaratakse ettenihe, millega TNC kontaktanduri eelnevalt
positsioneerib voi mddtepunktide vahel positsioneerib.

Lulitusega kontaktandur, kiirkaik
positsioneerimisel: MP6151

MP6151-s maaratakse, kas TNC peab kontaktanduri
eelpositsioneerima MP6150-s defineeritud ettenihkega voi seadme
kiirkaigul.
Sisestusvaartus = 0: positsioneerimine ettenihkega MP6150-st
Sisestusvaartus = 1: eelpositsioneerimine kiirkaigul

KinematicsOpt, tolerantsipiir reziimi
Optimeerimine jaoks: MP6600

MP6600-S maaratakse tolerantsipiir, alates millest peab TNC reziimis
Optimeerimine kuvama juhise juhul, kui maaratud kinemaatikaandmed
Uletavad selle piirvaartuse. Eelseade: 0,05. Mida suurem seade, seda
suurem vaartus tuleb valida

Sisestusvahemik: 0,001 kuni 0,999

KinematicsOpt, kalibreerimispea raadiuse
lubatud halve: MP6601

MP6601-S maaratakse maksimaalselt lubatud halve tsuklites
automaatselt mdddetud kalibreerimispea raadiuse ja sisestatud
tstikliparameetri vahel.

Sisestusvahemik: 0,01 kuni 0,1

TNC arvutab kalibreerimispea raadiuse iga médtepunkti puhul kaks
korda koéigi 5 anduri mddtepunkti kaudu. Kui raadius on suurem kui
Q407 + MP6601, jargneb veateade, kuna eeldatakse maardumist.

Kui TNC maaratud raadius on vaiksem kui 5 * (Q407 - MP6601), annab
TNC samuti veateate.
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1.2 Enne kontaktanduri tsuklitega tootamist

Kontaktanduri tsiiklite teostamine

Koik kontaktanduri tsiiklid on DEF-aktiivsed. Seega teostab TNC tsukli
automaatselt, kui ta programmi kaigus tsukli definitsiooni t66tleb.

@ Podrake tahelepanu sellele, et tsiikli alguses muutuvad
aktiivseks kalibreerimisandmete voi vimaste TOOL-CALL-
lausete (valik MP7411 abil, vt. iTNC 530, kasutusjuhendit
"Uldised kasutajaparameetrid") korrektuuriandmed
(pikkus, raadius).

Kontaktanduri tsukleid 408 kuni 419 vdite teostada ka
aktiivse pdhipodramise korral. Siiski péorake tahelepanu,
et asudes parast mootetstiklit tstklis 7, Nullpunkti
nihutamine nullpunktitabelist, pdhipo6ramise nurk enam ei
muutu.

Kontaktanduri tstklid numbriga Gle 400 eelpositsioneerivad
kontaktanduri vastavalt positsioneerimisloogikale:

Kui anduri Idunapooluse tegelik koordinaat on vaiksem kui ohutu
kérguse koordinaat (defineeritud tsiiklis), siis tombab TNC
kontaktanduri esmalt kontaktanduri teljel ohutule kdérgusele tagasi ja
positsioneerib seejarel tdétlemistasandil esimesse m66tmispunkti.

Kui anduri Idunapooluse tegelik koordinaat on suurem kui ohutu
kérguse koordinaat, positsioneerib TNC kontaktanduri esmalt
to6tlemistasandis esimesse mddtmispunkti ja seejarel kontaktanduri
teljel otse mdotekdrgusele.
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Kontaktanduri tsuiklid
tooreziimides Kasitsi ja
El. seaderatas
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@ 21 Sissejuhatus

whd

© ..

£ Ulevaade

=2

G_J‘ Toodreziimis Kasitsi voite kasutada jargmisi kontaktanduri tsiikleid:
g Funktsioon Funktsiooniklahv Lehekiilg
Ef_) Tegeliku pikkuse kalibreerimine w Lk 32

% Wy

N

Tegeliku raadiuse kalibreerimine HoSTHINE Lk 33
Pdhipdéramise maaramine sirge POCRAMINE Lk 35
kaudu

Tugipunkti seadmine valitud teljel Lk 37
L

Nurga seadmine tugipunktiks HeaTHINE Lk 38

Ringi keskpunkti seadmine Lk 39

tugipunktiks

Kesktelje seadmine tugipunktiks Lk 40
ot

P&hip66ramise maaramine kahe Lk 41
ava/Umartapi abil @1&

Tugipunkti seadmine nelja ava/ Lk 41
Umartapi abil
Ringi keskpunkti seadmine kolme Lk 41
ava/tapi abil
Kontaktanduri tstikli valimine
Tooreziimi Kasitsi voi El. seaderatas valimine
ouRz- Ma6tmisfunktsioonide valimine: vajutage
S funktsiooniklahvi MOOTMISFUNKTSIOON. TNC
kuvab jargmised funktsiooniklahvid: vt tabelit Glal
Kontaktanduri tstkli valimine: vajutage nt.
- funktsiooniklahvi MOOTMINE POOR., TNC kuvab

ekraanile vastava menud.
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Mootevaartuste protokollimine kontaktanduri
tsuklitest

TNC peab olema selleks funktsiooniks seadme tootja poolt
% ette valmistatud. Jargige seadme kasutusjuhendit!

Kui TNC on teostanud kontaktanduri suvalise tsikli, kuvab TNC
funktsiooniklahvi PRINTIMINE. Funktsiooniklahvi vajutamisel
protokollib TNC aktiivse kontaktanduri tstikli tegelikud vaartused.
Maarake PRINT-funktsiooni abil liidese konfigureerimismenids (vt.
kasutusjuhend, "12 MOD-funktsioonid, andmesideliidese
seadistamine"), kas TNC:

peab mddtmistulemused valja triikkima
peab mddtmistulemused TNC kovakettale salvestama
peab mddtmistulemused arvutisse salvestama

Mddtmistulemuste salvestamisel loob TNC ASClI-faili % TCHPRNT.A.

Kui liidese konfigureerimismentilis pole maaratud teed ega liidest,
salvestab TNC faili % TCHPRNT pdhikataloogi TNC:\.

I:ﬂg__, Funktsiooniklahvi PRINTIMINE vajutamisel ei tohi
todreZiimis Programmi sisestamine/redigeerimine valida
faili % TCHPRNT.A. Vastasel korral annab TNC veateate.

TNC kirjutab mdotevaartused tiksnes faili % TCHPRNT.A.
Mitme Uksteisele jargneva kontaktanduri tsiikli teostamisel
tuleb nende mddtetulemuste salvestamiseks tagada faili

%TCHPRNT.A andmete sailimine kontaktanduri erinevate
tsuklite vahel, s.t. fail tuleb kopeerida vdi Umber nimetada.

Faili % TCHPRNT formaadi ja sisu maarab seadme tootja.
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Kontaktanduri tsiiklite mootevaartuste
kirjutamine nullpunktitabelisse

@ See funktsioon on aktiivne vaid siis, kui TNC-s on
nullpunktitabelid aktiivsed (bitt 3 seadmeparameetris
7224.0 = 0).

Kasutage seda funktsiooni mddtevaartuste
salvestamiseks tooriku koordinaatsiisteemis.
Mbédbtevaartuste salvestamiseks seadmepdhises
koordinaatsusteemis (REF-koordinaadid), kasutage
funktsiooniklahvi KIRJE EELSEADETE TABELISSE (vt
~Kontaktanduri tsiiklite mddtevaartuste kirjutamine
eelseadetabelisse” Ik 31).

2.1 Sissejuhatus

Funktsiooniklahvi KIRJE NULLPUNKTITABELISSE abil saab TNC
parast kontaktanduri suvalise tsikli teostamist kirjutada
modtevaartused nullpunktitabelisse:

nihutamise korral seostab TNC méddetud vaartuse alati
aktiivse eelseadevaartusega (voi kasitsireziimis viimati
seatud tugipunktiga), kuigi asendindidus arvutatakse
nullpunkti nihe.

@5 Podrake tahelepanu sellele, et aktiivse nullpunkiti

Teostage suvaline mé6tmisfunktsioon

Kandke tugipunkti soovitud koordinaadid selleks ettenahtud
sisestusvaljadele (soltub teostatavast kontaktanduri tstiklist)

Sisestage nullpunkti number sisestusvaljale Number tabelis =

Sisestage nullpunktitabeli nimi (kogu tee) sisestusvaljale
Nullpunktitabel

Vajutage funktsiooniklahvi KIRJE NULLPUNKTITABELISSE, TNC
salvestab nullpunkti sisestatud numbri all antud nullpunktitabelisse.
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Kontaktanduri tsiiklite mootevaartuste
kirjutamine eelseadetabelisse

I% Kasutage seda funktsiooni mddtevaartuste
salvestamiseks seadmepohises koordinaatsiisteemis
(REF-koordinaadid). Kui soovite salvestada
mddtevaartused tooriku koordinaatststeemis, kasutage
funktsiooniklahvi KIRJE NULLPUNKTITABELISSE (vt
.Kontaktanduri tsiiklite mddtevaartuste kirjutamine
nullpunktitabelisse” Ik 30).

Funktsiooniklahviga KIRJE EELSEADETE TABELISSE saab TNC
parast kontaktanduri suvalise tsiikli teostamist kirjutada
mddtevaartused eelseadetabelisse. Mddtevaartused salvestatakse
siis seadmepdhises koordinaatsiisteemis (REF-koordinaadid).
Eelseadetabeli nimi on PRESET.PR ja see on salvestatud kataloogi
TNC:\.

Pdorake tahelepanu sellele, et aktiivse nullpunkti

@ nihutamise korral seostab TNC méddetud vaartuse alati
aktiivse eelseadevaartusega (vdi kasitsirezZiimis viimati
seatud tugipunktiga), kuigi asendindidus arvutatakse
nullpunkti nihe.

Teostage suvaline mdotmisfunktsioon

Kandke tugipunkti soovitud koordinaadid selleks ettendhtud
sisestusvaljadele (sdltub teostatavast kontaktanduri tsiiklist)
Sisestage eelseatud number sisestusvaljale Number tabelis:

Vajutage funktsiooniklahvi KIRJE EELSEADETE TABELISSE, TNC
salvestab nullpunkti sisestatud numbri all eelseadetabelisse

Kui kirjutate aktiivse tugipunkti tle, siis kuvab TNC
hoiatusteate. Siis vdite otsustada, kas soovite tdepoolest
Ule kirjutada (=klahv ENT) vdi mitte (=klahv NO ENT).
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2.2 Lulitava kontaktanduri kalibreer

2.2 Lulitava kontaktanduri
kalibreerimine

Sissejuhatus

Kalibreerige kontaktandurit

kasutuselevétmisel

andurinéela purunemisel

andurindela vahetamisel

anduri ettenihke muutmisel

korvalekallete korral, nt. seadme kuumenemise tottu
Kalibreerimisel maarab TNC andurindela "kasuliku" pikkuse ja
mddtepea "kasuliku" raadiuse. 3D-kontaktanduri kalibreerimiseks

pingutage teadaoleva kdrguse ja teadaoleva siseraadiusega
seaderdngas seadme tdolauale.

Kasuliku pikkuse kalibreerimine

@ Kontaktanduri kasulik pikkus on alati seotud tdériista
tugipunktiga. Reeglina maarab seadme tootja tédriista
tugipunkti spindli otsale.

Seadke tugipunkt spindli teljel nii, et seadme td6laua jaoks kehtib:
Z=0.

KaLte. L Kalibreerimisfunktsiooni valimine kontaktanduri

pikkuse jaoks: vajutage funktsiooniklahve
MOOTMISFUNKTSIOON jaKAL. PIKKUS. TNC
kuvab menuiakna nelja sisestusvaljaga

Tooriistatelje sisestamine (teljeklahv)
Tugipunkt: seaderdnga kdrguse sisestamine

MenUlpunktid Mddtepea kasulik raadius ja Kasulik
pikkus ei nbua sisestamist

Kontaktanduri viimine seaderdnga pealispinna juurde

Vajadusel muutke liikumissuunda: valige
funktsiooniklahvidega vdi nooleklahvidega

Pealispinna mootmine: vajutage valist START-klahvi
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Kasuliku raadiuse kalibreerimine ja
kontaktanduri keskme nihke kompenseerimine

Tavaliselt ei tihti kontaktanduri telg tapselt spindliteljega.
Kalibreerimisfunktsioon méarab kontaktanduri telje ja spindlitelje nihke
ja kompenseerib selle arvutuslikult.

Sdltuvalt seadmeparameetri 6165 vaartusest (spindli jarelsuunamine
aktiivne/mitteaktiivne, (vt ,Infrapuna-kontaktanduri orienteerimine
programmeeritud médtmissuunale: MP6165” Ik 23)toimub
kalibreerimine erinevalt. Kui aktiivse spindli jarelsuunamise korral
toimub kalibreerimine Uheainsa NC-stardiga, voib mitteaktiivse spindli
jarelsuunamise korral valida, kas soovite keskme nihet kalibreerida voi
mitte.

Keskme nihke kalibreerimise korral p66rab TNC 3D-kontaktandurit
180°. Pdéramise kaivitab lisafunktsioon, mille seadme tootja méaarab
seadmeparameetriga 6160.

Késitsi kalibreerimisel toimige jargmiselt:
Asetage mbodtepea kasitsireziimis seaderdnga avasse.
Valige kalibreerimisfunktsioon mddtepea raadiuse ja
kontaktanduri keskme nihke jaoks: vajutage
funktsiooniklahvi KAL. R
Valige tooriistatelg, sisestage seaderdnga raadius

Mo66tmine: vajutage 4 korda valist Start-klahvi. 3D-
kontaktandur mé6dab igas teljesuunas ava asendit ja
arvutab mdotepea tegeliku raadiuse.

Kalibreerimisfunktsiooni I6petamiseks vajutage
funktsiooniklahvi LOPP.

Moodtepea keskme nihke maaramiseks peab seadme
% tootja TNC ette valmistama. Jargige seadme
kasutusjuhendit!

150 Md&dbtepea keskme nihke maaramine: vajutage
) funktsiooniklahvi 180°. TNC p&drab kontaktandurit
180°.

Mo66tmine: vajutage 4 korda valist Start-klahvi. 3D-
kontaktandur mdddab igas teljesuunas asendit avas
ja arvutab kontaktanduri keskme nihke.
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2.2 Lulitava kontaktanduri kalibreer

Kalibreerimisvaartuste kuvamine

TNC salvestab kasuliku pikkuse, kasuliku raadiuse ja kontaktanduri
keskme nihke vaartuse ning arvestab neid vaartusi 3D-kontaktanduri
hilisemal kasutamisel. Salvestatud vaartuste kuvamiseks vajutage
KAL. P ja KAL. R.
@ Mitme kontaktanduri vdi mitmete kalibreerimisandmete
kasutamisel: vt ,Mitme kalibreerimisandmete kogumi
haldamine”, Ik 34.

Mitme kalibreerimisandmete kogumi haldamine

Kui kasutate oma seadmes mitut kontaktandurit vdi ristpaigutusega
andurikomplekti, tuleb vajadusel kasutada mitut kalibreerimisandmete
kogumit.

Mitme kalibreerimisandmete kogumi kasutamiseks peab seadma
seadmeparameetri 7411=1. Kalibreerimisandmete maaramine toimub
samuti kui Uhe kontaktanduri korral, kuid TNC salvestab
kalibreerimisandmed tddriistatabelis, kui valjute kalibreerimise
menduust ja kinnitate kalibreerimisandmete kirjutamise tabelisse
klahviga ENT. Aktiivne tddriistanumber maarab seejuures rea
todriistatabelis, kuhu TNC andmed paigutab.

=y

Jalgige, et dige tédriistanumber oleks kontaktanduri
kasutamisel aktiivne, séltumata sellest, kas teostate
kontaktanduri tstiklit automaat- voi kasitsireziimis.
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2.3

Tooriku viltuse asendi
kompenseerimine

Sissejuhatus

Tooriku viltust kinnitust kompenseerib TNC arvutuslikult
"pdhipédramise" kaudu.

Seejuures seab TNC pddrdenurgaks nurga, mille peaks moodustama
tooriku tasand to6tlustasandi nurga tugiteljega. Vt pilti paremal.

=y

=

Valige md6tmissuund tooriku kaldasendi mddtmiseks alati
risti nurga tugiteljega.

Pdhipdoramise 6igeks arvutamiseks programmi kaigus
tuleb esimeses nihkelauses programmeerida
téotlustasandi mélemad koordinaadid.

Pdhipdoramist saab kasutada ka koos PLANE-
funktsiooniga, sel juhul tuleb esmalt aktiveerida
pohipddramine ja seejarel PLANE-funktsioon.

Kui muudate pdhipdoéramist, siis kiisib TNC mendust
lahkumisel, kas soovite salvestada muudetud
pohipddramise ka igakordsel aktiivsel eelseadetabeli real.
Sellisel juhul kinnitage klahviga ENT.

TNC vbib ka teostada toelise kolmemddtmelise
kinnitamiskompensatsiooni juhul, kui seade on selleks ette
valmistatud. Vajadusel votke uhendust seadme tootjaga.

Pdhipooramise registreerimine

ﬁ:

Ma6tmisfunktsiooni valimine: vajutage
funktsiooniklahvi MOOTMINE POOR.

Positsioneerige kontaktandur esimese m&&tmispunkti
lahedale

M&6tmissuuna valimine risti nurga tugiteljega: valige
telg ja suund funktsiooniklahvi abil

M&d&tmine: vajutage valist Start-klahvi

Positsioneerige kontaktandur teise méotmispunkti
lahedale

Mo&6tmine: vajutage valist Start-klahvi. TNC maarab
pdhipdéramise ja kuvab nurga dialoogi Péordenurk =
jarel
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imine

2.3 Tooriku viltuse asendi kompenseer

Pohipooramise salvestamine eelseadetabelisse

Parast méotmist sisestage eelseatud vaartus tabelisse
sisestusvaljale Number tabelis:, millesse TNC peab salvestama
aktiivse pdhipddramise

Vajutage funktsiooniklahvi KIRJE EELSEADETE TABELISSE, et
salvestada pdhipddramine eelseadetabelisse.

Pohipooramise kuvamine

P&hipddramise nurk asub parast MOOTMINE POOR. uut valimist
pdoérdenurga naidus. TNC kuvab péérdenurka ka tdiendavas
olekunaidus (OLEK, ASEND.)

Olekunaidus kuvatakse pdhipddramise siimbol, kui TNC seadme telgi
vastavalt péhipddramisele nihutab.

Pohipodramise tiihistamine

Mod&tmisfunktsiooni valimine: vajutage funktsiooniklahvi
MOOTMINE POOR.

Sisestage poordenurk "0", rakendage klahviga ENT
Mo&6tmisfunktsiooni I6petamine: vajutage klahvi END
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2.4 Tugipunkti seadmine 3D-
kontaktanduritega

Sissejuhatus

Funktsioone saab joondatud toorikul tugipunkti seadmiseks valida
jargmiste funktsiooniklahvidega:

Tugipunkti seadmine suvalisel teljel kiahviga MOOTMINE POS
Nurga seadmine tugipunktiks klahviga MOOTMINE P

Ringi keskpunkti seadmine tugipunktiks klahviga MOOTMINE CC
Kesktelje seadmine tugipunktiks klahviga MOOTMINE

Poorake tahelepanu sellele, et aktiivse nullpunkti

@5 nihutamise korral seostab TNC méddetud vaartuse alati
aktiivse eelseadevaartusega (vdi kasitsireZiimis viimati
seatud tugipunktiga), kuigi asendinaidus arvutatakse
nullpunkti nihe.

Tugipunkti seadmine suvalisel teljel

WesTHINE M&6&tmisfunktsiooni valimine: vajutage

POS

Ssenres funktsiooniklahvi MOOTMINE POS.
Asetage kontaktandur médtmispunkti 1ahedale

Valige mddtmissuund ja samaaegselt telg, millele
seatakse tugipunkt, nt. mé66tmine Z suunas Z: valige
funktsiooniklahvi abil

Moédtmine: vajutage valist Start-klahvi

Tugipunkt: sisestage nimikoordinaat, vétke see
funktsiooniklahviga TUGIPUNKTI SEADMINE dle voi
kirjutage vaartus tabelisse (vt ,Kontaktanduri tsuklite
mdd&tevaartuste kirjutamine nullpunktitabelisse”, Ik 30
voi vt ,Kontaktanduri tsuiklite m&otevaartuste
kirjutamine eelseadetabelisse”, Ik 31)

M&6&tmisfunktsiooni I6petamine: vajutage klahvi END
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Nurk tugipunktina — pohipodramise jaoks
moodetud punktide tlevotmine

HoaTHINE Ma6tmisfunktsiooni valimine: vajutage

[ 5 funktsiooniklahvi MOOTMINE P.
Mootmispunktid pohipéoramisest?: vajutage klahvi
ENT, et rakendada mddétmispunktide koordinaadid
Positsioneerige kontaktandur esimese médtmispunkti

juurde tooriku serval, mida péhipdéramise jaoks ei
mdddetud

Madtmissuuna valimine: valige funktsiooniklahviga

Mo&6tmine: vajutage valist Start-klahvi

Positsioneerige kontaktandur teise méo6tmispunkti
I&hedale samal serval

Mo&6tmine: vajutage valist Start-klahvi

Tugipunkt: sisestage menulaknasse tugipunkti
molemad koordinaadid, vdtke need
funktsiooniklahviga TUGIPUNKTI SEADMINE dle voi
kirjutage vaartused tabelisse (vt ,Kontaktanduri
tstklite mootevaartuste kirjutamine
nullpunktitabelisse”, Ik 30 vdi vt ,Kontaktanduri
tsuklite moéotevaartuste kirjutamine
eelseadetabelisse”, Ik 31)

Mo&6tmisfunktsiooni I6petamine: vajutage klahvi END

Nurk tugipunktina — pohipodramise jaoks
moodetud punktide mittelilevotmine

2.4 Tugipunkti seadmine 3D-kontaktanduritega

Maotmisfunktsiooni valimine: vajutage funktsiooniklahvi
MOOTMINE P.

Méotmispunktid pohipooramisest?: vastake eitavalt klahviga NO
ENT dialoogikusimus ilmub vaid siis, kui eelnevalt on teostatud
pdhipodramine)

Modtke kaks korda tooriku mélemat serva

Tugipunkt: sisestage tugipunkti koordinaat, votke see
funktsiooniklahviga TUGIPUNKTI SEADMINE (ile véi kirjutage
vaartus tabelisse (vt ,Kontaktanduri tsliklite mddtevaartuste
kirjutamine nullpunktitabelisse”, Ik 30 voi vt ,Kontaktanduri tsuklite
mddtevaartuste kirjutamine eelseadetabelisse”, Ik 31)

Maodtmisfunktsiooni I6petamine: vajutage klahvi END
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Ringi keskpunkt tugipunktina

Tugipunktideks saab seada avade, Umartaskute, taissilindrite, tappide,
ringikujuliste saarte jne. keskpunkte.

Sisering:
TNC md&ddab ringi siseseina kdigis neljas koordinaattelje suunas.

Katkestatud ringide korral (kaared) saab valida suvalise
modtmissuuna.

Positsioneerige mddtepea umbes ringi keskele

HoGTHINE Mao6tmisfunktsiooni valimine: valige funktsiooniklahv
MOOTMINE CC.

Mo66tmine: vajutage neli korda valist Start-klahvi.
Kontaktandur m&odab (iksteise jarel ringi siseseina 4
punkti

Kui soovite valida imberm&6du mdaétmise (ainult
spindli suunamisega seadmete korral, sdltuvalt
MP6160-st), vajutage funktsiooniklahvi 180° ja
mddtke uuesti ringi siseseina 4 punkti

Kui soovite to6tada ilma Umbermdddu modtmiseta:
vajutage klahvi END

Tugipunkt: sisestage menluaknasse ringi keskpunkti
molemad koordinaadid, votke need
funktsiooniklahviga TUGIPUNKTI SEADMINE (le voi
kirjutage vaartused tabelisse (vt ,Kontaktanduri
tsuklite mddtevaartuste kirjutamine
nullpunktitabelisse”, Ik 30 vdi vt ,Kontaktanduri
tsuklite mdotevaartuste kirjutamine
eelseadetabelisse”, Ik 31)

Méoédtmisfunktsiooni I6petamine: vajutage klahvi END

Vilisring:
Positsioneerige kontaktandur esimese md&tmispunkti Iahedale
valjaspool ringjoont
Moédtmissuuna valimine: valige vastava funktsiooniklahviga
M&d&tmine: vajutage valist Start-klahvi
Korrake mddtmist ulejadnud 3 punkti jaoks. V1 pilti paremal all

Tugipunkt: sisestage tugipunkti koordinaat, votke see
funktsiooniklahviga TUGIPUNKTI SEADMINE {ile voi kirjutage
vaartus tabelisse (vt ,Kontaktanduri tstklite moédtevaartuste
kirjutamine nullpunktitabelisse”, Ik 30 vai vt ,Kontaktanduri tsiklite
modtevaartuste kirjutamine eelseadetabelisse”, Ik 31)

Mo6tmisfunktsiooni I6petamine: vajutage klahvi END

Parast mddtmist kuvab TNC ringi keskpunkti tegelikud koordinaadid ja
ringi raadiuse PR.
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Kesktelg tugipunktina

MeSTMINE Ma6tmisfunktsiooni valimine: vajutage
funktsiooniklahvi MOOTMINE. Y A
Positsioneerige kontaktandur esimese modtmispunkti
lahedale

Valige funktsiooniklahviga mé6tmissuund
Mo&otmine: vajutage valist Start-klahvi

Positsioneerige kontaktandur teise méétmispunkti <::|
lahedale

Mo&otmine: vajutage valist Start-klahvi

Tugipunkt: sisestage menulaknasse tugipunkti @\i

..__._._..O.._._.-_

koordinaat, vétke see funktsiooniklahviga
TUGIPUNKTI SEADMINE {le voi kirjutage vaartused
tabelisse (vt ,Kontaktanduri tsiiklite mddtevaartuste
kirjutamine nullpunktitabelisse”, Ik 30 vdi vt
.Kontaktanduri tsiiklite mddtevaartuste kirjutamine
eelseadetabelisse”, Ik 31) Y A

<V

Mo&6tmisfunktsiooni I6petamine: vajutage klahvi END

2.4 Tugipunkti seadmine 3D-kontaktanduritega
>V
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Tugipunkti seadmine avade/umartappide abil

Teisel funktsiooniklahvide ribal on saadaval funktsiooniklahvid, millega
saab avasid v6i Umartappe tugipunktideks seada.

Tehke kindlaks, kas ava voi limartappi on vaja moo6ta
Vaikimisi avad mdddetakse.
M&6&tmisfunktsiooni valimine: vajutage

funktsiooniklahvi MOOTMISFUNKTSIOON, kiépsake
funktsiooniklahvide riba edasi

ANDURI-
FUNKTS .
27

M&STMINE

M&6tmisfunktsiooni valimine: vajutage nt
funktsiooniklahvi MOOTMINE POOR.

Umartappe tuleb mééta: maarake funktsiooniklahviga

Avasid tuleb médta: maarake funktsiooniklahviga

Avade modtmine

Eelpositsioneerige kontaktandur umbes ava keskele. Parast valise
Start-klahvi vajutamist md6dab TNC automaatselt ava seina neli
punkti.

Seejarel viige kontaktandur jargmise ava juurde ja mootke seda
samamoodi. TNC kordab seda protseduuri, kuni kbik avad on
tugipunkti maaramiseks mdddetud.

Umartappide maétmine

Positsioneerige kontaktandur esimese md6tmispunkti [ahedale
Umartapil. Valige funktsiooniklahviga md&tmissuund, teostage
mootmine valise Start-klahviga. Korrake seda toimingut neli korda.

Ulevaade

Tsiikkel Funktsiooniklahv

Manualais rezims
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Pdhipdéramine 2 ava abil: HESTHINE
TNC maarab avade keskpunktide
Uhendusjoone ja nimiasendi vahelise nurga

(nurga tugitelg)

ROT

Tugipunkt 4 ava abil:

TNC maéarab kahe esimesena mdddetud ja
kahe viimasena moodetud ava I6ikepunkti.
Modtke seejuures risti abil (nagu kujutatud
funktsiooniklahvil), muidu arvutab TNC vale
tugipunkti

M&STMINE

o
-

Ringi keskpunkt 3 ava abil:
TNC maarab ringioone, millel asuvad koik 3 ava
ja arvutab sellele ringi keskpunkti.

M&STMINE
¢ cc
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2.5 Toorikute méotmine 3D-kontaktanduritega

2.5 Toorikute m66tmine
3D-kontaktanduritega

Sissejuhatus

Kontaktandurit saab kasutada toéreziimides Kasitsi ja El. seaderatas
ka selleks, et teostada toorikul lihtsaid moo6tmisi. Keerukamateks
mdobtmisteks saab kasutada paljusid programmeeritavaid
modtmistsikleid (vt ,Toorikute automaatne médtmine” Ik 108). 3D-
kontaktanduriga saab maarata:

Asendi koordinaadid ja nendest

tooriku méétmed ja nurga

Asendi koordinaatide maaramine joondatud
toorikul

MesTHINE M&6tmisfunktsiooni valimine: vajutage

ﬂ POS

Swssnrs funktsiooniklahvi MOOTMINE POS.
Asetage kontaktandur médtmispunkti lahedale

Valige mddtmissuund ja samaaegselt telg, millega
koordinaat on seotud: valige vastava
funktsiooniklahviga

Mbdtmise kaivitamine: vajutage valisele START-
klahvile

TNC kuvab md&tmispunkti koordinaadid tugipunktina.

Nurgapunkti koordinaatide maaramine
tootlustasandil
Nurgapunkti koordinaatide maaramine: vt ,Nurk tugipunktina —

pdhipdoramise jaoks mdéddetud punktide mittelilevotmine”, Ik 38. TNC
kuvab méddetud nurga koordinaadid tugipunktina.
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Tooriku mootmete maaramine

resTHINE Ma6tmisfunktsiooni valimine: vajutage

Y funktsiooniklahvi MOOTMINE POS.
Asetage kontaktandur esimese mootmispunkti A
l&hedale

Valige funktsiooniklahviga mé6tmissuund
M&d&tmine: vajutage valist Start-klahvi

Markige tugipunktina kuvatud vaartus (vaid juhul, kui
eelnevalt seatud tugipunkt jaab kehtima)

Tugipunkt: sisestage "0"
Dialoogi katkestamine: vajutage klahvi END

M&Gtmisfunktsiooni valimine uuesti: vajutage
funktsiooniklahvi MOOTMINE POS.

Asetage kontaktandur teise mddtmispunkti B [ahedale

M&6tmissuuna valimine funktsiooniklahviga: samal
teljel, kuid vastupidise suunaga, vorreldes esimese
mdd&tmisega.

M&6&tmine: vajutage valist Start-klahvi
Tugipunkti ndidus on mélema punkti vahemaa koordinaatteljel.

Asendindidu vaartuste uuesti seadmine enne pikkuse mootmist

Mo&Gtmisfunktsiooni valimine: vajutage funktsiooniklahvi
MOOTMINE POS.

Mddtke uuesti esimest mé6tmispunkti
Seadke tugipunkt Glesmargitud vaartusele
Dialoogi katkestamine: vajutage klahvi END
Nurga mootmine
3D-kontaktanduriga saab maarata nurga td6tlustasandil. Méddetakse

nurka nurga tugitelje ja tooriku serva vahel vai
nurka kahe serva vahel

Moéb6detud nurka esitatakse maksimaalselt 90° nurgana.
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Nurga tugitelje ja tooriku serva vahelise nurga

maadramine
Ma6tmisfunktsiooni valimine: vajutage
L= funktsiooniklahvi MOOTMINE POOR..

Pdordenurk: markige ules kuvatud pdérdenurk, kui
soovite eelnevalt teostatud pShipdoramise hiljem jalle
taastada

P&hipéoramine vérreldava kiljega (vt , Tooriku viltuse
asendi kompenseerimine” |k 35)

Funktsiooniklahviga MOOTMINE POOR. laske
kuvada nurk tugitelje ja tooriku serva vahel kui
p&ordenurk

Tuhistage pohipdéramine voi taastage algne PA
pdhipodramine

Seadke poordenurga vaartuseks llesmargitud
vaartus

Tooriku kahe serva vahelise nurga maaramine
Maotmisfunktsiooni valimine: vajutage funktsiooniklahvi Z
MOOTMINE POOR..
Po&ordenurk: markige dles kuvatud podrdenurk, kui soovite taastada Y L?
eelnevalt teostatud pdhipdéramise
Teostage esimese kilje pdhipdéramine (vt , Tooriku viltuse asendi
kompenseerimine” Ik 35)

Modotke teist kiilge samuti kui pdhipddramise korral, arge seadke
pdoérdenurgaks 0!

Funktsiooniklahviga MOOTMINE POOR. kuvage nurk PA tooriku
servade vahel kui pdéérdenurk

Tuhistage pdhipddramine voi taastage algne pdhipdoéramine:
seadke pddrdenurk Glesmargitud vaartusele

2.5 Toorikute méotmine 3D-kontaktanduritega
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2.6 Mootmisfunktsioonide
kasutamine koos mehaaniliste
andurite voi mikromooturitega

Sissejuhatus

Kui teie seadmel puudub elektrooniline 3D-kontaktandur, siis saate
kasutada kéiki eespool kirjeldatud kasitsi teostatavaid
mddtmisfunktsioone (erand: kalibreerimisfunktsioonid) ka
mehhaaniliste sondidega vai lihtmddtmise abil.

Elektroonilise signaali asemel, mida 3D-kontaktandur mddtmise
kaigus automaatselt genereerib, aktiveerige mootmisasendi
Ulevotmiseks kasitsi, klahvi abil, lUlitussignaal. Selleks toimige
jargmiselt:
resTHINE Valige funktsiooniklahviga suvaline
s modtmisfunktsioon
Viige mehaaniline sond esimesse asendisse, mille
TNC peab lle votma

Asendi ulevdtmine: vajutage klahvi Tegeliku asendi
Ulevotmine, TNC salvestab tegeliku asendi

Viige mehaaniline sond jargmisse asendisse, mille
TNC peab ule votma

Asendi Ulevétmine: vajutage klahvi Tegeliku asendi
Ulevdtmine, TNC salvestab tegeliku asendi

Vajadusel liikuge jargmisse asendisse ja votke (le,
nagu eespool kirjeldatud

Tugipunkt: sisestage menllaknasse uue tugipunkti
koordinaadid, vdtke need funktsiooniklahviga
TUGIPUNKTI SEADMINE Ule voi kirjutage vaartused
tabelisse (vt ,Kontaktanduri tsiiklite modtevaartuste
kirjutamine nullpunktitabelisse”, Ik 30 voi vt
~Kontaktanduri tsiiklite m&6tevaartuste kirjutamine
eelseadetabelisse”, Ik 31)

Méoédtmisfunktsiooni I6petamine: vajutage klahvi END
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3.1 Tooriku viltuse asendi automaatne tuvastamine

3.1 Tooriku viltuse asendi
automaatne tuvastamine

Ulevaade

TNC-l on viis tsiiklit, millega saab tooriku viltust asendit tuvastada ja
kompenseerida. Lisaks saate tsikliga 404 |ahtestada p&hipddramise:

- Funktsiooni- .
Tsiikkel Klahv Lehekiilg
400 POHIPOORAMINE Automaatne 200 Lk 50
tuvastamine kahe punkti abil, L
kompenseerimine funktsiooni
Pdhipdéramine abil
401 2 AVA POOR. Automaatne o Lk 52
tuvastamine kahe ava abil,
kompenseerimine funktsiooni
Pdhipdéramine abil
402 2 TAPI POOR. Automaatne g Lk 55
tuvastamine kahe tapi abil, e
kompenseerimine funktsiooni
P&hip66ramine abil
403 POOR. UMBER TELJE 203 Lk 58
Automaatne tuvastamine kahe punkti (==
abil, kompenseerimine péordlaua
podramise kaudu
405 POOR. UMBER C-TELJE Ava a0 Lk 62
keskpunkti ja positiivse Y-telje vahelise (5
nurga nihke automaatne joondamine,
kompenseerimine pddrdaluse
podramise abil
404 POHIPOORAMISE SEADMINE apa Lk 61
Suvalise pShipédramise seadmine ot
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Tooriku viltuse asendi tuvastamiseks

kasutatavate kontaktanduri tsuiklite sarnane osa
Tsuklite 400, 401 ja 402 korral saate parameetri Q307 kaudu maarata
pohipooramise eelseadena, kas méotetulemust tuleb korrigeerida teatud

nurga o vorra (vt. pilti paremal). See vdimaldab mddta pdhipdéramist
tooriku suvalisel sirgel 1 ja maarata suhte tegeliku 0°-suunaga
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3.1 Tooriku viltuse asendi automaatne tuvastamine

POHIPOORAMINE (kontaktanduri tsiikkel 400,
DIN/ISO: G400) Yi

Kontaktanduri tstikkel 400 tuvastab, médtnud kahte punkti, mis
peavad asuma Uhel sirgel, tooriku viltuse asendi. Funktsiooni
Pdhipééramine abil kompenseerib TNC mdddetud vaartuse (vt ka
»Tooriku viltuse asendi kompenseerimine” Ik 35).

1 TNC positsioneerib kontaktanduri kiire ettenihkega (vaartus
MP6150-st véi MP6361-st) ja positsioneerimisloogika jargi (vt I
©

© m—

~Kontaktanduri tsiiklite teostamine” Ik 26) programmeeritud
mdd&tepunkti 1. TNC nihutab seejuures kontaktandurit vastupidiselt
maaratud nihkesuunale ohutu kauguse vorra R\

2 Seejarel liigub kontaktandur maaratud méotekdrgusele ja teostab
esimese mdotmistoimingu anduri ettenihkega (MP6120 voi
MP6360)

3 Seejarel liigub kontaktandur jargmisse mddtepunkti 2 ja teostab
teise mddtmistoimingu

4 TNC positsioneerib kontaktanduri tagasi ohutule kdrgusele ja
teostab maaratud pdhipodramise

Y

% Enne programmeerimist poorake tiahelepanu

Enne tsukli defineerimist programmeerige kontaktanduri
telje defineerimiseks tddriista kutsumine.

TNC lahtestab aktiivse pohipddramise tsiikli algusesse.
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400 1. telje 1. méotepunkt Q263 (absoluutne): esimese T
- m&btepunkti koordinaat téétlustasandi peateljel Q267

2. telje 1. mddtepunkt Q264 (absoluutne): esimese Q2722 A - +
mobtepunkti koordinaat todtlustasandi korvalteljel -

1. telje 2. méotepunkt Q265 (absoluutne): teise
mdd&tepunkti koordinaat to6tlustasandi peateljel

2. telje 2. médtepunkt Q266 (absoluutne): teise Q266 \ 5 MP6140
modtepunkti koordinaat tédtlustasandi korvalteljel Q264

Maodtetelg Q272: tootlustasandi telg, millel toimub i} S
D

mdodtmine: N
1: peatelg = mootetelg “"@ -

2: korvaltelg = madtetelg t X
Q263 Q265 ~ Q272=]

+
Q320

Liikumissuund 1 Q267: suund, milles kontaktandur
laheneb toorikule:

-1:Liikumissuund negatiivne

+1:Liikumissuund positiivne

Modotekorgus kontaktanduri teljel Q261 (absoluutne): ydl \
mobtepea keskme koordinaat (= puutepunkt)
kontaktanduri teljel, millel toimub mé6tmine

Ohutu kaugus Q320 (inkrementaalne): mddtepunkti ja
kontaktanduri md6tepea vaheline lisakaugus Q320
toimib taiendavalt MP6140-le

Ohutu korgus Q260 (absoluutne): koordinaat
kontaktanduri teljel, kus ei saa toimuda kokkupdrget Q261
kontaktanduri ja tooriku (hoidepea) vahel

Liikumine ohutule kdorgusele Q301: maarake, kuidas v
peab kontaktandur t66tluste vahel liikkuma:

0: mdotepunktide vahel modtekdrgusele
1: modtepunktide vahel ohutul kdrgusel

— 3

Q260

<V

Pohipooramise eelseade Q307 (absoluutne): kui

mdddetav kaldasend peab olema réobiti mitte Néide: NC-laused

peatelje, vaid suvalise muu sirgega, siis sisestage . —

tugisirge nurk. TNC maarab siis pdhipddramise kui 5 TCH PROBE 400 POHIPOORAMINE
mé&ddetud vaartuse ja tugisirge nurga erinevuse Q263=+10 ;1. PUNKT, 1. TELG

Eelseatud number tabelis Q305: sisestage number Q264=+3,5 ;1. PUNKT, 2. TELG
eelseadetabelisse, milles TNC peab maaratud

pdhipdéramise salvestama. Kui sisestate Q305=0, Q265=+25 ;2. PUNKT, 1. TELG
paigutab TNC mé&aratud pohipddramise kéasitsireziimi Q266=+2 ;2. PUNKT, 2. TELG

ROT-menllsse =
Q272=2  ;MOOTMISTELG
Q267=+1 ;LIIKUMISSUUND
Q261=-5 ;MOOTEKORGUS
Q320=0 ;OHUTU KAUGUS
Q260=+20 ;OHUTU KORGUS

Q301=0 ;LIIKUMINE OHUTULE
KORGUSELE

Q307=0 ;EELSEAT. POHIPOOR.
Q305=0 ;NR. TABELIS

3.1 Tooriku viltuse asendi automaatne tuvastamine
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3.1 Tooriku viltuse asendi automaatne tuvastamine

POHIPOORAMINE kahe ava abil (kontaktanduri
tsuikkel 401, DIN/ISO: G401) v

Kontaktanduri tstikkel 401 maarab kahe ava keskpunktid. Seejarel
arvutab TNC nurga toé6tlustasandi peatelje ja avade keskpunktide

Uhendussirge vahel. Funktsiooni P6hipé6ramine abil kompenseerib
TNC arvutatud vaartuse (vt ka , Tooriku viltuse asendi
kompenseerimine” |k 35). Alternatiivina vbite kompenseerida leitud

hélbe ka pddrdaluse pdéramisega.

1 TNC positsioneerib kontaktanduri kiire ettenihkega (vaartus
MP6150-st vo6i MP6361-st) ja positsioneerimisloogika jargi (vt
~Kontaktanduri tstklite teostamine” Ik 26) esimese ava sisestatud 4@

keskpunkti

2 Seejarel liigub kontaktandur sisestatud mooétekorgusele ja maarab
nelja méotmistoiminguga esimese ava keskpunkti

3 Seejarel liigub kontaktandur tagasi ohutule kdrgusele ja
positsioneerib teise ava sisestatud keskpunkti

4 TNC nihutab kontaktanduri sisestatud modtekdrgusele ja maarab
nelja mé6tmistoiminguga teise ava keskpunkti

5 Seejarel nihutab TNC kontaktanduri tagasi ohutule kérgusele ja
viib labi kindlaksmaaratud pdhipédramise

¥

% Enne programmeerimist poorake tdhelepanu

Enne tsukli defineerimist programmeerige kontaktanduri
telje defineerimiseks tddriista kutsumine.

TNC lahtestab aktiivse pdhipdéramise tsukli algusesse.

Aktiivse funktsiooni To6tlustasandi kallutamine puhul pole
kontaktanduri see tsiikkel lubatud.

Kui te soovite kompenseerida halvet péordaluse
podramise kaudu, siis kasutab TNC automaatselt jargmisi
pdordtelgi:

C tooriistatelje Z korral

B tdoriistatelje Y korral

A todriistatelje X korral
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1. ava: 1. telje kese Q268 (absoluutne): esimese ava
kese todtlustasandi peateljel

1. ava: 2. telje kese Q269 (absoluutne): esimese ava
kese tootlustasandi korvalteljel

2. ava: 1. telje kese Q270 (absoluutne): teise ava kese
to6tlustasandi peateljel

2. ava: 2. telje kese Q271 (absoluutne): teise ava kese
téo6tlustasandi korvalteljel

Mootekorgus kontaktanduri teljel Q261 (absoluutne):
mobtepea keskme koordinaat (= puutepunkt)
kontaktanduri teljel, millel toimub m&&tmine

Ohutu kérgus Q260 (absoluutne): koordinaat
kontaktanduri teljel, kus ei saa toimuda kokkupdrget
kontaktanduri ja tooriku (hoidepea) vahel

Pohipooramise eelseade Q307 (absoluutne): kui
mdddetav kaldasend peab olema roobiti mitte
peatelje, vaid suvalise muu sirgega, siis sisestage
tugisirge nurk. TNC maéarab siis pohipddramise kui
mdddetud vaartuse ja tugisirge nurga erinevuse
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3.1 Tooriku viltuse asendi automaatne tuvastamine

Eelseatud number tabelis Q305: sisestage number
eelseadetabelisse, milles TNC peab maaratud
pdhipdoramise salvestama. Kui sisestate Q305=0,
paigutab TNC maaratud pdhipdoramise kasitsireziimi
ROT-menuusse. Parameeter ei toimi, kui viltust
asendit kompenseeritakse pédrdaluse pddramisega
(Q402=1). Sel juhul ei salvestata viltust asendit nurga
vaartusena

Pohipooramine/joondamine Q402: maarake kindlaks,
kas TNC peab seadma valjaselgitatud viltuse asendi
pbhipd6éramisena voi joondab pddrdaluse pddramise
kaudu:

0: pbhipééramise seadmine

1: p66rdaluse pdéramine

Kui valite poérdaluse péoramise, siis ei salvesta TNC
valjaselgitatud viltust asendit, ka siis, kui defineerisite
parameetris Q305 tabelirea

Nulli seadmine pérast joondamist Q337: maarake
kindlaks, kas TNC peab seadma joondatud podrdtelje
naidu 0-ks:

0: pdordtelje naitu ei seata parast joondamist
vaartusele 0

1: poordtelje nait seatakse parast joondamist
vaartusele 0

TNC seab naidu = 0 vaid siis, kui defineerisite Q402=1

Naide: NC-laused

5 TCH PROBE 401 2 AVA POOR
Q268=-37 ;1. KESE 1. TELG
Q269=+12 ;1. KESE 2. TELG
Q270=+75 ;2. KESE 1. TELG
Q271=+20 ;2. KESE 2. TELG
Q261=-5 ;MOOTEKORGUS
Q260=+20 ;OHUTU KORGUS
Q307=0 ;EELSEAT. POHIPOOR.
Q305=0 ;NR. TABELIS
Q402=0 ;JOONDAMINE
Q337=0  ;NULLI SEADMINE
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POHIPOORAMINE kahe tapi abil (kontaktanduri

tsukkel 402, DIN/ISO: G402) vi

Kontaktanduri tstikkel 402 maarab kahe tapi keskpunktid. Seejarel
arvutab TNC nurga té6tlustasandi peatelje ja tappide keskpunktide
Uhendussirge vahel. Funktsiooni P&hipdéramine abil kompenseerib
TNC arvutatud vaartuse (vt ka , Tooriku viltuse asendi
kompenseerimine” Ik 35). Alternatiivina vdite kompenseerida leitud
halbe ka p6drdaluse pdéramisega.

1

TNC positsioneerib kontaktanduri kiire ettenihkega (vaartus
MP6150-st vo6i MP6361-st) ja positsioneerimisloogika jargi (vt

mddtepunkti

Seejarel liigub kontaktandur sisestatud mdotekdrgusele 1 ja
maarab nelja mddtmistoiminguga esimese tapi keskpunkti. 90°

~Kontaktanduri tslklite teostamine” |k 26) esimese tapi 4@

>\

vérra nihutatud mé6étepunktide vahel liigub kontaktandur mééda
kaarjoont

Seejarel liigub kontaktandur tagasi ohutule kérgusele ja
positsioneerib teise tapi méotepunkti

TNC nihutab kontaktanduri sisestatud mdotekorgusele 2 ja maarab
nelja méotmistoiminguga teise tapi keskpunkti

Seejarel nihutab TNC kontaktanduri tagasi ohutule kdrgusele ja
viib 1abi kindlaksmaaratud pdhipdéramise

I% Enne programmeerimist poorake tahelepanu

Enne tsikli defineerimist programmeerige kontaktanduri
telje defineerimiseks tdoriista kutsumine.

TNC lahtestab aktiivse pohipooramise tsikli algusesse.

Aktiivse funktsiooni To6tlustasandi kallutamine puhul pole
kontaktanduri see tstikkel lubatud.

Kui te soovite kompenseerida halvet podrdaluse
pdoramise kaudu, siis kasutab TNC automaatselt jargmisi
poordtelgi:

C tooriistatelje Z korral

B tooriistatelje Y korral

A tdoriistatelje X korral
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3.1 Tooriku viltuse asendi automaatne tuvastamine

402

56

1. tapp: 1. telje kese (absoluutne): esimese tapi kese
todtlustasandi peateljel

1. tapp: 2. telje kese Q269 (absoluutne): esimese tapi
kese tootlustasandi korvalteljel

Tapi 1 1dbim66t Q313: 1. tapi ligikaudne 1abimdot.
Sisestage pigem suurem vaartus

1. tapi mddtekdrgus kontaktanduri teljel Q261
(absoluutne): médtepea keskme koordinaat

(= puutepunkt) kontaktanduri teljel, millel toimub
1. tapi mé6tmine

2. tapp: 1. telje kese Q270 (absoluutne): teise tapi kese
tootlustasandi peateljel

2. tapp: 2. telje kese Q271 (absoluutne): teise tapi kese
todtlustasandi korvalteljel

Tapi 2 libimddt Q314: 2. tapi ligikaudne 1abimoot.
Sisestage pigem suurem vaartus

2. tapi modtekorgus kontaktanduri teljel Q315
(absoluutne): mddtepea keskme koordinaat

(= puutepunkt) kontaktanduri teljel, millel toimub
2. tapi mé6tmine

Ohutu kaugus Q320 (inkrementaalne): mddtepunkti ja
kontaktanduri mooétepea vaheline lisakaugus Q320
toimib taiendavalt MP6140-le

Ohutu kdrgus Q260 (absoluutne): koordinaat
kontaktanduri teljel, kus ei saa toimuda kokkupdrget
kontaktanduri ja tooriku (hoidepea) vahel
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Liikumine ohutule kérgusele Q301: maarake, kuidas
peab kontaktandur t66tluste vahel likuma:

0: mdotepunktide vahel mddtekdrgusele
1:md&6tepunktide vahel ohutul kdrgusel

Pohipooramise eelseade Q307 (absoluutne): kui
moddetav kaldasend peab olema réobiti mitte
peatelje, vaid suvalise muu sirgega, siis sisestage
tugisirge nurk. TNC maarab siis pdhipdéramise kui
mdddetud vaartuse ja tugisirge nurga erinevuse

Eelseatud number tabelis Q305: sisestage number
eelseadetabelisse, milles TNC peab maaratud
pohipdoéramise salvestama. Kui sisestate Q305=0,
paigutab TNC maaratud pdhipdoramise kasitsireziimi
ROT-menuusse. Parameeter ei toimi, kui viltust
asendit kompenseeritakse podrdaluse pddramisega
(Q402=1). Sel juhul ei salvestata viltust asendit nurga
vaartusena

Pohipooramine/joondamine Q402: maarake kindlaks,
kas TNC peab seadma valjaselgitatud viltuse asendi
pdhipdéramisena vi joondab pddrdaluse pdéramise
kaudu:

0: pdhipdoéramise seadmine

1: péordaluse pddramine

Kui valite poordaluse p&oramise, siis ei salvesta TNC
valjaselgitatud viltust asendit, ka siis, kui defineerisite
parameetris Q305 tabelirea

Nulli seadmine pérast joondamist Q337: maarake
kindlaks, kas TNC peab seadma joondatud poordtelje
naidu 0-ks:

0: pdordtelje naitu ei seata parast joondamist
vaartusele 0

1: poordtelje nait seatakse parast joondamist
vaartusele 0

TNC seab naidu = 0 vaid siis, kui defineerisite Q402=1
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Naide: NC-laused

5 TCH PROBE 402 2 TAPI POOR

Q268=-37
Q269=+12
Q313=60
Q261=-5
Q270=+75
Q271=+20
Q314=60
Q315=-5
Q320=0
Q260=+20
Q301=0

Q307=0
Q305=0
Q402=0
Q337=0

;1. KESE 1. TELG
;1. KESE 2. TELG
;TAPI 1 LABIMOOT
sMOOTEKORGUS 1
;2. KESE 1. TELG
;2. KESE 2. TELG
;TAPI 2 LABIMOOT
sMOOTEKORGUS 2
;OHUTU KAUGUS
;OHUTU KORGUS

sLIIKUMINE OHUTULE
KORGUSELE

;sEELSEAT. POHIPOOR.
;NR. TABELIS
;JOONDAMINE

sNULLI SEADMINE
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3.1 Tooriku viltuse asendi automaatne tuvastamine

POHIPOORAMISE kompenseerimine poordtelje
abil (kontaktanduri tsiikkel 403, DIN/ISO: G403)

Kontaktanduri tstikkel 403 tuvastab, médtnud kahte punkti, mis
peavad asuma Uhel sirgel, tooriku viltuse asendi. Tooriku tuvastatud
viltuse asendi kompenseerib TNC A-, B- vbi C-telje pédramise abil.
Toorik vdib seejuures paikneda podrdlaual suvalises asendis.

Lubatud on mdétetelje (tstikliparameeter Q272) ja
kompenseerimistelje (tstkliparameeter Q312) jargnevad
kombinatsioonid. Funktsioon Tdétlustasandi kallutamine:

Yi

©

ol

Aktiivhe KA-telg Mootetelg Kompens.telg
z X (Q272=1) C (Q312=6)
z Y (Q272=2) C (Q312=6)
z Z (Q272=3) B (Q312=5) voi A
(Q312=4)
Y Z (Q272=1) B (Q312=5)
X (Q272=2) C (Q312=5)
Y (Q272=3) C (Q312=6) voi A
(Q312=4)
Y (Q272=1) A (Q312=4)
Z (Q272=2) A (Q312=4)
X (Q272=3) B (Q312=5) voi C
(Q312=6)

1 TNC positsioneerib kontaktanduri kiire ettenihkega (vaartus
MP6150-st voi MP6361-st) ja positsioneerimisloogika jargi (vt
-Kontaktanduri tsiiklite teostamine” Ik 26) programmeeritud
md&6&tepunkti 1. TNC nihutab seejuures kontaktandurit vastupidiselt
maaratud nihkesuunale ohutu kauguse vorra

2 Seejarel liigub kontaktandur maaratud mdotekdrgusele ja teostab
esimese mootmistoimingu anduri ettenihkega (MP6120 voi
MP6360)

3 Seejarel liigub kontaktandur jargmisse mdétepunkti 2 ja teostab
teise modtmistoimingu

4 TNC positsioneerib kontaktanduri tagasi ohutule kérgusele ja
positsioneerib tsiklis defineeritud poordtelge maaratud vaartuse
vorra. Lisaks saab parast joondamist seada naidu 0-ks

@ Enne programmeerimist poorake tihelepanu

Enne tsukli defineerimist programmeerige kontaktanduri
telje defineerimiseks todriista kutsumine.

Kasutage tsuklit 403 ainult mitteaktiivse funktsiooni
Tooétlustasandi kallutamine korral.

TNC salvestab maaratud nurga ka parameetrisse Q150.
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1. telje 1. méotepunkt Q263 (absoluutne): esimese
modtepunkti koordinaat tootlustasandi peateljel

2. telje 1. mddtepunkt Q264 (absoluutne): esimese
mobtepunkti koordinaat todtlustasandi korvalteljel

1. telje 2. méotepunkt Q265 (absoluutne): teise
mdd&tepunkti koordinaat to6tlustasandi peateljel

2. telje 2. mddtepunkt Q266 (absoluutne): teise
modtepunkti koordinaat tédtlustasandi korvalteljel

Maodtetelg Q272: telg, millel toimub médtmine:
1: peatelg = mootetelg

2: korvaltelg = mootetelg

3: kontaktanduri telg = mdotetelg

Liikumissuund 1 Q267: suund, milles kontaktandur
Iaheneb toorikule:

-1: Lilkumissuund negatiivne

+1: Liilkumissuund positiivne

Maéotekorgus kontaktanduri teljel Q261 (absoluutne):
mobtepea keskme koordinaat (= puutepunkt)
kontaktanduri teljel, millel toimub mé6tmine

Ohutu kaugus Q320 (inkrementaalne): mddtepunkti ja
kontaktanduri md6tepea vaheline lisakaugus Q320
toimib taiendavalt MP6140-le

Ohutu korgus Q260 (absoluutne): koordinaat
kontaktanduri teljel, kus ei saa toimuda kokkupdrget
kontaktanduri ja tooriku (hoidepea) vahel
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3.1 Tooriku viltuse asendi automaatne tuvastamine

Liikumine ohutule korgusele Q301: maéarake, kuidas Néide: NC-laused
peab kontaktandur t66tluste vahel liilkuma:

0: médtepunktide vahel médtekdrgusele 5 TCH PROBE 403 POOR UMBER C-TELJE
1:md6tepunktide vahel ohutul kérgusel Q263=+0 ;1. PUNKT, 1. TELG
Kompensatsiooniliikumise telg Q312: maarake Q264=+0 ;1. PUNKT, 2. TELG
kindlaks, millise podrdteljega peab TNC moddetud

viltuse asendi kompenseerima: Q265=+20 ;2. PUNKT, 1. TELG

4: Viltuse asendi kompenseerimine podrdteljega A Q266=+30 ;2. PUNKT, 2. TELG

5: Viltuse asendi kompenseerimine pddrdteljega B =

6: Viltuse asendi kompenseerimine pddrdteljega C Q272=1 sMOOTETELG

Nulli seadmine pirast joondamist Q337: maarake D=l AL IO TER WY
kindlaks, kas TNC peab seadma joondatud pddrdtelje Q261=-5 ;MOOTEKORGUS

naidu 0-ks:

0: poordtelje naitu ei seata parast joondamist Q320=0 ;OHUTU KAUGUS
vaartusele 0 Q260=+20 ;OHUTU KORGUS

1- 08& e nai K .. . .

végl?tg;cétlzjg nait seatakse parast joondamist Q3010 .LIIKUMINE OHUTULE

KORGUSELE
Number tabelis Q305: sisestage eelseadetabelisse/ =
nullpunktitabelisse number, milles TNC peab Q312=6 ;KOMP. TELG
poordtelje nullima. Toimib vaid siis, kui on seatud Q337=0 ;NULLI SEADMINE

Q337=1 Q305=1 ;sNR. TABELIS
Maéoteviirtuse iilekandmine (0,1) Q303: maarake = AR o
kindlaks, kas maaratud pohipééramine tuleb kanda el ’MOOTEVAARTUSE
nullpunktitabelisse vdi eelseadetabelisse: ULEKANDMINE
0: maaratud pdhipddramise nullpunkti kirjutamine Q380=+90 ;TUGINURK
nihkena aktiivsesse nullpunktitabelisse.

Vordlussisteemiks on aktiivne tooriku

koordinaatsisteem.

1: maaratud pdhipddramise kirjutamine

eelseadetabelisse. Vérdlussusteemiks on seadme

koordinaatsiisteem (REF-siisteem)

Tuginurk ?(0=peatelg) Q380: nurk, millele TNC peab
mo&odetud sirge joondama. Toimib vaid siis, kui on
valitud péordetelg C (Q312 = 6)
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POHIPOORAMISE SEADMINE (kontaktanduri
tsukkel 404, DIN/ISO: G404)

Kontaktanduri tstikliga 404 saab programmi kaigus seada suvalise
pohipdéramise. Kasutage seda tsiklit eelkdige eelnevalt teostatud
pohipboéramise lahtestamiseks.

404 Pohipooramise eelseade: nurga vaartus, millega tuleb
pdhipdéramine seada

HEIDENHAIN iTNC 530

Néide: NC-laused

5 TCH PROBE 404 POHIPOORAMINE

Q307=+0

;EELSEAT. POHIPOOR.
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3.1 Tooriku viltuse asendi automaatne tuvastamine

Tooriku viltuse asendi kompenseerimine C-telje
abil (kontaktanduri tsiikkel 405, DIN/ISO: G405)

Kontaktanduri tstikliga 405 saab maarata

nurga nihke aktiivse koordinaatstisteemi positiivse Y-telje ja ava
keskjoone vahel vdi

nurga nihke ava keskpunkti nimiasendi ja tegeliku asendi vahel

Kindlaksmaaratud nurga nihke kompenseerib TNC C-telje
pboéramisega. Toorik voib seejuures olla pédrdalusele suvaliselt
kinnitatud, kuid ava Y-koordinaat peab olema positiivne. Kui mdota
ava nurga nihet kontaktanduri teljega Y (ava horisontaalne asend),
vBib osutuda vajalikuks tstkli mitmekordne labiviimine, kuna
mdd&temeetod pbhjustab ebatdpsuse umbes 1% viltusest asendist.

1 TNC positsioneerib kontaktanduri kiire ettenihkega (vaartus
MP6150-st voi MP6361-st) ja positsioneerimisloogika jargi (vt
~Kontaktanduri tstklite teostamine” Ik 26) médtepunkti 1. TNC
arvutab mddtepunktid tsukli andmetest ja ohutust kaugusest
MP6140-st

2 Seejarel liigub kontaktandur maaratud mdotekdrgusele ja teostab
esimese m&otmistoimingu anduri ettenihkega (MP6120 voi
MP6360). TNC maarab mbotesuuna automaatselt sdltuvalt
programmeeritud lahtenurgast

3 Seejarel liigub kontaktandur ringjoont mé6da, kas modtekérgusel
vOi ohutul kdrgusel, jargmisse mddtepunkti 2 ja teostab seal teise
modtmistoimingu

4 TNC positsioneerib kontaktanduri mddtepunkti = ja seejarel
md&b&tepunkti 4 ning teostab seal kolmanda ja neljanda
mdo&tmistoimingu ja positsioneerib kontaktanduri maaratud ava
keskmesse

5 Seejarel positsioneerib TNC kontaktanduri tagasi ohutule
kdrgusele ja joondab tooriku pdérdaluse pddramise abil. Seejuures
pdorab TNC poordalust nii, et ava kese parast kompenseerimist —
nii vertikaalse kui horisontaalse kontaktanduri telje korral — asub
positiivse Y-telje suunas voi ava keskme nimiasendis. M66detud
nurga nihe on lisaks saadaval parameetris Q150

QI_% Enne programmeerimist poorake tihelepanu

Kontaktanduri ja tooriku kokkuporke valtimiseks sisestage
pigem vdiksem tasku (ava) nimilabimoot.

Kui tasku mé6dud ja ohutu kaugus ei véimalda
eelpositsioneerimist méodtepunktide lahedusse, mdéddab
TNC alati Iahtuvalt tasku keskmest. Kontaktandur ei liigu
siis nelja mddtepunkti vahel ohutule kérgusele.

Enne tsukli defineerimist programmeerige kontaktanduri
telje defineerimiseks todriista kutsumine.
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a0s 1. telje kese Q321 (absoluutne): ava kese
& tootlustasandi peateljel.

Yi

2. telje kese Q322 (absoluutne): ava kese

tootlustasandi korvalteljel. Kui programmeerite Q322

= 0, siis joondab TNC ava keskpunkti positiivsele Y-
teljele, kui programmeerite Q322 ei vordu 0, siis

joondab TNC ava keskpunkti nimiasendisse (nurk,
mis saadakse ava keskmest) Q322

Nimildbim66t Q262: Umartasku (ava) ligikaudne
Iabimdot. Sisestage pigem vaiksem vaartus

Q262

Lihtenurk Q325 (absoluutne): nurk td6tlustasandi

peatelje ja esimese mddtepunkti vahel

Nurgasamm Q247 (inkrementaalne): nurk kahe Q321
modtepunkti vahel, nurga sammu margi maarab

'V

pdorde suund (- = paripaeva), millega kontaktandur
liigub jargmisse mdotepunkti. Kaarte mddtmiseks
programmeerige nurga samm vaiksemana kui 90°

@ Mida vaiksema nurga sammu programmeerite, seda
ebatapsemalt arvutab TNC ringjoone keskpunkti. Vahim
sisestusvaartus: 5°.
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Modtekdrgus kontaktanduri teljel Q261 (absoluutne):
moodtepea keskme koordinaat (= puutepunkt)
kontaktanduri teljel, millel toimub m&&tmine

Ohutu kaugus Q320 (inkrementaalne): mdotepunkii ja
kontaktanduri m&6tepea vaheline lisakaugus Q320
toimib taiendavalt MP6140-le

Ohutu kérgus Q260 (absoluutne): koordinaat
kontaktanduri teljel, kus ei saa toimuda kokkupdrget
kontaktanduri ja tooriku (hoidepea) vahel

Liikumine ohutule korgusele Q301: maarake, kuidas
peab kontaktandur té6tluste vahel liilkuma:

0: mob6tepunktide vahel mddtekdrgusele

1: m&o6tepunktide vahel ohutul kdrgusel

Nulli seadmine pirast joondamist Q337: maarake, kas
TNC peab seadma C-telje naidu vaartusele 0 voi
kirjutama nurga nihke nullpunktitabeli veergu C:

0: C-telje naidu seadmine vaartusele 0

>0: M&6detud nurga nihke kirjutamine dige margiga
nullpunktitabelisse. Reanumber = Q337 vaartus. Kui
C-nihe on juba kantud nullpunktitabelisse, siis liidab
TNC mddodetud nurga nihke 6ige margiga

3 Kontaktanduri tsiiklid tooriku automaatseks kontrollimiseks @
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H i Q260
: Q261
d : -
MP6140 X
+
Q320

Naide: NC-laused

5 TCH PROBE 405 POOR. UMBER C-TELJE

Q321=+50
Q322=+50
Q262=10
Q325=+0
Q247=90
Q261=-5
Q320=0
Q260=+20
Q301=0

Q337=0

;1. TELJE KESE
;2. TELJE KESE
sNIMILABIMOOT
;LAHTENURK
sNURGASAMM
sMOOTEKORGUS
;OHUTU KAUGUS
;OHUTU KORGUS

;LIIKUMINE OHUTULE
KORGUSELE

sNULLI SEADMINE




1. ava keskpunkt: X-koordinaat
1. ava keskpunkt: Y-koordinaat
2. ava keskpunkt: X-koordinaat
2. ava keskpunkt: Y-koordinaat

3.1 Tooriku viltuse asendi automaatne tuitamine

Koordinaat kontaktanduri teljel, millel toimub m&dtmine

Kdrgus, millel kontaktanduri telg saab liikuda ilma kokkupdrketa
Tugisirgete nurk

Viltuse asendi kompenseerimine péordaluse pédramisega
Peale joondamist naidu nullimine

To6tlusprogrammi kutsumine
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3.2 Tugipunktide automaatne

maaramine

Ulevaade

TNC-l on kaksteist tsiklit, millega saab tugipunkte automaatselt

maarata ja jargneval viisil tdddelda:

Maaratud vaartuste vahetu kuvatud vaartusteks seadmine
Maaratud vaartuste kirjutamine eelseadetabelisse
Maaratud vaartuste kirjutamine nullpunktitabelisse

Tsiikkel

Funktsiooni-

BT
o
>
<

Lehekiilg

408 TUGIPUNKT SOONE KESKEL
Soone laiuse mootmine seest, soone
keskpunkti seadmine tugipunktiks

Lk 70

409 TUGIPUNKT HARJA KESKEL
Harja laiuse md&tmine valjast, harja
keskpunkti seadmine tugipunktiks

3

Lk 73

410 TUGIPUNKT NELINURGA SEES
Nelinurga pikkuse ja laiuse mdotmine
seest, nelinurga keskme seadmine
tugipunktiks

Lk 76

411 TUGIPUNKT NELINURGAST
VALJAS Nelinurga pikkuse ja laiuse
md&o&tmine valjast, nelinurga keskme
seadmine tugipunktiks

Lk 79

412 TUGIPUNKT RINGI SEES Nelja
suvalise ringjoonepunkti méotmine
seest, ringjoone keskme seadmine
tugipunktiks

@N

Lk 82

413 TUGIPUNKT RINGIST VALJAS
Nelja suvalise ringjoonepunkti
modtmine valjast, ringjoone keskme
seadmine tugipunktiks

@m

Lk 85

414 TUGIPUNKT NURGAST VALJAS
Kahe sirge moéétmine valjast, sirgete
I6ikepunkti seadmine tugipunktiks

I

ﬂ:‘

Lk 88

415 TUGIPUNKT NURGA SEES Kahe
sirge modotmine seest, sirgete
I6ikepunkti seadmine tugipunktiks

ﬂm

Lk 91

416 TUGIPUNKT AVADERINGI
KESKEL (2. funktsiooniklahvide
tasand) Kolme suvalise ava mddtmine
avaderingi joonel, avaderingi keskme
seadmine tugipunktiks

418

Lk 94

66
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Funktsiooni-

Tslikkel Klahv

Lehekiilg

417 TUGIPUNKT KA-TELJEL
(2. funktsiooniklahvide tasand) o
Suvalise asendi médtmine

kontaktanduri teljel ja seadmine

tugipunktiks

Lk 97

418 TUGIPUNKT 4 AVA ABIL

(2. funktsiooniklahvide tasand) Risti
paiknevate avade mddétmine
kahekaupa, thendussirgete I6ikepunkti
seadmine tugipunktiks

Lk 99

419 TUGIPUNKT UHEL TELJEL pres

(2. funktsiooniklahvide tasand) o375
Suvalise asendi mddtmine valitud teljel

ja seadmine tugipunktiks

Lk 102
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3.2 Tugipunktide automaatne m

Koikide tugipunkti seadmiseks kasutatavate
kontaktanduri tsuiklite thisosa

@ Kontaktanduri tstikleid 408 kuni 419 voib teostada ka
aktiivse pddramise (pohipddramine voi tstikkel 10) korral.

Tugipunkt ja kontaktanduri telg

TNC seab tugipunkti tootlustasandil sdltuvalt kontaktanduri teljest, mis
on defineeritud mddteprogrammis::

Aktiivne kontaktanduri telg Tugipunkti seadmine
Zvoi W XjaY
Y voi V ZjaX
Xvéi U Yjaz
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Arvutatud tugipunkti salvestamine

Kdikide tugipunkti seadmise tsuklite korral saab sisestusparameetrite

Q303 ja Q305 abil maarata, kuidas peab TNC arvutatud tugipunkti
salvestama:

Q305 = 0, Q303 = suvaline vaartus:
TNC seab arvutatud tugipunkti naidikule. Uus tugipunkt on kohe
aktiivne

Q305 ei vordu 0, Q303 = -1

@ See kombinatsioon voib tekkida vaid siis, kui

lugeda tsiiklites 410 kuni 418 sisse versioonis TNC 4xx
loodud programme

lugeda tsuklites 410 kuni 418 sisse mdnes iTNC 530
varasemas versioonis loodud programme

tsukli defineerimisel on kogemata defineeritud
mddtevaartuse Uleandmine parameetri Q303 kaudu

Nendel juhtudel annab TNC veateate, kuna kogu
protseduur seoses REF-pohiste nullpunktitabelitega on
muutunud ning tuleb maarata defineeritud moodtevaartuse
tleandmine parameetri Q303 kaudu.

Q305 ei vordu 0, Q303 =0

TNC kirjutab arvutatud tugipunkti aktiivsesse nullpunktitabelisse.
Vérdlussisteemiks on aktiivne tooriku koordinaatsiisteem.
Parameetri Q305 vaartus maarab nullpunkti numbri. Aktiveerige
nullpunkt NC-programmis tsiikli 7 abil

Q305 ei vordu 0, Q303 =1
TNC kirjutab arvutatud tugipunkti eelseadetabelisse.
Vordlussiisteemiks on seadme koordinaatsiisteem (REF-

koordinaadid). Parameetri Q305 vaartus maarab eelseatud numbri.

Aktiveerige eelseade NC-programmis tsiikli 247 abil

Mootetulemused Q-parameetrites

Vastava mo6tmistsukli médtetulemused kannab TNC
Uldkasutatavatesse Q-parameetritesse Q150 kuni Q160. Neid
parameetreid voite kasutada oma programmis. Arvestage
tulemusparameetrite tabeliga, mis esitatakse koos iga tsikli
kirjeldusega.
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TUGIPUNKT SOONE KESKEL (kontaktanduri
tsukkel 408, DIN/ISO: G408, FCL 3-funktsioon)

Yi
Kontaktanduri tsiikkel 408 maarab soone keskpunkti ja seab selle
keskpunkti tugipunktiks. Valikuliselt vdib TNC kirjutada keskpunkti ka
nullpunkti- voi eelseadetabelisse.

daaramine

1 TNC positsioneerib kontaktanduri kiire ettenihkega (vaartus
MP6150-st vo6i MP6361-st) ja positsioneerimisloogika jargi (vt
~Kontaktanduri tstklite teostamine” Ik 26) médtepunkti 1. TNC
arvutab mddtepunktid tsikli andmetest ja ohutust kaugusest
MP6140-st

2 Seejarel liigub kontaktandur maaratud mdotekdrgusele ja teostab 4@

o)

<V

esimese mdotmistoimingu anduri ettenihkega (MP6120 voi
MP6360)

3 Seejarel liigub kontaktandur kas teljega paralleelselt
mddtekdrgusel voi lineaarselt ohutul kdrgusel jargmisse
mdo&tepunkti 2 ja teostab seal teise m&6tmistoimingu

Lopuks positsioneerib TNC kontaktanduri tagasi ohutule kérgusele
ja todtleb maaratud tugipunkti séltuvalt tstukliparameetritest Q303
ja Q305 (vt ,Arvutatud tugipunkti salvestamine” Ik 69) ning
salvestab tegelikud vaartused seejarel esitatud Q-parameetrites

5 Soovi korral maarab TNC seejarel eraldi médtmistoiminguga
tugipunkti kontaktanduri teljel

3.2 Tugipunktide automaatne m

Parameetri number Tahendus

Q166 Mb&6detud soonelaiuse tegelik vaartus

Q157 Kesktelje asendi tegelik vaartus

@ Enne programmeerimist poorake tihelepanu
Kontaktanduri ja tooriku kokkuporke valtimiseks sisestage

soone laius pigem vaiksemana.

Kui soone laius ja ohutu kaugus ei véimalda
eelpositsioneerimist mdodtepunktide lahedusse, mdéddab
TNC alati soone keskmest lahtuvalt. Kontaktandur ei liigu
siis kahe mddtepunkti vahel ohutule kdrgusele.

Enne tsukli defineerimist programmeerige kontaktanduri
telje defineerimiseks tdoriista kutsumine.
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1. telje kese Q321 (absoluutne): soone kese
téotlustasandi peateljel.

2. telje kese Q322 (absoluutne): soone kese
téotlustasandi korvalteljel

Soone laius Q311 (inkrementaalne): soone laius sdltub
tootlustasandi asendist

Maodtetelg (1=1. telg/2=2. telg) Q272: telg, millel toimub
modtmine:

1: peatelg = mdobtetelg

2: korvaltelg = mootetelg

Maéotekorgus kontaktanduri teljel Q261 (absoluutne):
mobtepea keskme koordinaat (= puutepunkt)
kontaktanduri teljel, millel toimub m&&tmine

Ohutu kaugus Q320 (inkrementaalne): mddtepunkti ja
kontaktanduri md6tepea vaheline lisakaugus Q320
toimib taiendavalt MP6140-le

Ohutu korgus Q260 (absoluutne): koordinaat
kontaktanduri teljel, kus ei saa toimuda kokkupdrget
kontaktanduri ja tooriku (hoidepea) vahel

Liikumine ohutule kdorgusele Q301: maarake, kuidas
peab kontaktandur t6otluste vahel liikkuma:

0: mdotepunktide vahel modtekdrgusele
1:md&6tepunktide vahel ohutul kdrgusel

Number tabelis Q305: sisestage number
nullpunktitabelisse/eelseadetabelisse, kuhu TNC
peab salvestama soone keskme koordinaadid. Kui
sisestate Q305=0, seab TNC naidu automaatselt nii,
et uus tugipunkt asub soone keskel

Uus tugipunkt Q405 (absoluutne): koordinaat
mddteateljel, millele TNC peab seadma maaratud
soone keskme. Algseade =0

HEIDENHAIN iTNC 530
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3.2 Tugipunktide automaatne m

Moéteviirtuse iilekandmine (0,1) Q303: maarake
kindlaks, kas maaratud tugipunkt tuleb kanda
nullpunktitabelisse vdi eelseadetabelisse:

0: maaratud tugipunkti kirjutamine aktiivsesse
nullpunktitabelisse. Vérdlussusteemiks on aktiivne
tooriku koordinaatsusteem.

1: maaratud tugipunkti kirjutamine eelseadetabelisse.
Vordlussiisteemiks on seadme koordinaatsiisteem
(REF-siisteem)

KA-telje m66tmine Q381: maarake, kas TNC peab
seadma tugipunkti ka kontaktanduri teljele:

0: tugipunkti ei seata kontaktanduri teljele

1: tugipunkt seatakse kontaktanduri teljele

Modtmine KA-teljel: koor. 1. telg Q382 (absoluutne):
md&o&tepunkti koordinaat tdotlustasandi peateljel, kuhu
tuleb seada kontaktanduri teljel asuv tugipunkt.
Toimib vaid siis, kui Q381 =1

Moodtmine KA-teljel: koor. 2. telg Q383 (absoluutne):
modtepunkti koordinaat to6tlustasandi kdrvalteljel,
kuhu tuleb seada kontaktanduri teljel asuv tugipunkt.
Toimib vaid siis, kui Q381 =1

Mootmine KA-teljel: koor. 3. telg Q384 (absoluutne):
mo&otepunkti koordinaat kontaktanduri teljel, kuhu
tuleb seada kontaktanduri teljel asuv tugipunkt.
Toimib vaid siis, kui Q381 = 1

Uus tugipunkt KA-teljel Q333 (absoluutne):
koordinaat kontaktanduri teljel, millele TNC peab
seadma tugipunkiti. Algseade = 0

Naide: NC-laused

5 TCH PROBE 408 TUGIPUNKT SOONE
KESKMES

Q321=+50 ;1. TELJE KESE
Q322=+50 ;2. TELJE KESE
Q311=25 ;SOONE LAIUS
Q272=1 ;MOOTETELG
Q261=-5 ;MOOTEKORGUS
Q320=0 ;OHUTU KAUGUS
Q260=+20 ;OHUTU KORGUS

Q301=0 ;LIIKUMINE OHUTULE
KORGUSELE

Q305=10 ;NR. TABELIS
Q405=+0 ;TUGIPUNKT

Q303=+1 ;MOOTEVAARTUSE
ULEKANDMINE

Q381=1 ;MOOTMINE KA-TELJEL
Q382=+85 ;1. KO. KA-TELJELE
Q383=+50 ;2. KO. KA-TELJELE
Q384=+0 ;3. KO. KA-TELJELE
Q333=+1 ;TUGIPUNKT

3 Kontaktanduri tsiiklid tooriku automaatseks kontrollimiseks @



TUGIPUNKT HARJA KESKEL (kontaktanduri
tstikkel 409, DIN/ISO: G409, FCL 3-funktsioon) \
Y

Kontaktanduri tsiikkel 409 maarab harja keskpunkti ja seab selle
keskpunkti tugipunktiks. Valikuliselt vdib TNC kirjutada keskpunkti ka
nullpunkti- voi eelseadetabelisse.

MP6150-st voi MP6361-st) ja positsioneerimisloogika jargi (vt

1 TNC positsioneerib kontaktanduri kiire ettenihkega (vaartus
»Kontaktanduri tsiklite teostamine” Ik 26) mddtepunkti 1. TNC

arvutab mdotepunktid tsiikli andmetest ja ohutust kaugusest
MP6140-st

esimese mdotmistoimingu anduri ettenihkega (MP6120 voi
MP6360)

3 Seejarel liigub kontaktandur ohutul kdrgusel jargmisse

2 Seejarel liigub kontaktandur maaratud mddtekdrgusele ja teostab @\E

Y

mddtepunkti 2 ja teostab seal teise mdStmistoimingu

4 Ldpuks positsioneerib TNC kontaktanduri tagasi ohutule kérgusele
ja todtleb maaratud tugipunkti sdltuvalt tstikliparameetritest Q303
ja Q305 (vt ,Arvutatud tugipunkti salvestamine” Ik 69) ning
salvestab tegelikud vaartused seejarel esitatud Q-parameetrites

5 Soovi korral maarab TNC seejarel eraldi médtmistoiminguga
tugipunkti kontaktanduri teljel

Parameetri number Tahendus

Q166 Mbddetud harjalaiuse tegelik vaartus

Q157 Kesktelje asendi tegelik vaartus

@ Enne programmeerimist poorake tahelepanu
Kontaktanduri ja tooriku kokkupdrke valtimiseks sisestage

harja laius pigem suuremana.

Enne tsiikli defineerimist programmeerige kontaktanduri
telje defineerimiseks tdoriista kutsumine.
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1. telje kese Q321 (absoluutne): harja kese
todtlustasandi peateljel

2. telje kese Q322 (absoluutne): harja kese
tootlustasandi korvalteljel

Harja laius Q311 (inkrementaalne): harja laius s6ltub
tootlustasandi asendist

Maodtetelg (1=1. telg/2=2. telg) Q272: telg, millel toimub
modtmine:

1: peatelg = mobtetelg

2: korvaltelg = mootetelg

Modotekorgus kontaktanduri teljel Q261 (absoluutne):
modtepea keskme koordinaat (= puutepunkt)
kontaktanduri teljel, millel toimub mé6tmine

Ohutu kaugus Q320 (inkrementaalne): mddtepunkti ja
kontaktanduri m&6tepea vaheline lisakaugus Q320
toimib taiendavalt MP6140-le

Ohutu kérgus Q260 (absoluutne): koordinaat
kontaktanduri teljel, kus ei saa toimuda kokkupdrget
kontaktanduri ja tooriku (hoidepea) vahel

Number tabelis Q305: sisestage number
nullpunktitabelisse/eelseadetabelisse, kuhu TNC
peab salvestama harja keskme koordinaadid. Kui
sisestate Q305=0, seab TNC naidu automaatselt nii,
et uus tugipunkt asub soone keskel

Uus tugipunkt Q405 (absoluutne): koordinaat
modteateljel, millele TNC peab seadma maaratud
harja keskme. Algseade =0
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Modteviirtuse iilekandmine (0,1) Q303: maarake
kindlaks, kas maaratud tugipunkt tuleb kanda
nullpunktitabelisse vdi eelseadetabelisse:

0: maaratud tugipunkti kirjutamine aktiivsesse
nullpunktitabelisse. Vordlussisteemiks on aktiivne
tooriku koordinaatsusteem.

1: maaratud tugipunkti kirjutamine eelseadetabelisse.
Vérdlussiusteemiks on seadme koordinaatsiisteem
(REF-sisteem)

KA-telje mddotmine Q381: maarake, kas TNC peab
seadma tugipunkti ka kontaktanduri teljele:

0: tugipunkti ei seata kontaktanduri teljele

1: tugipunkt seatakse kontaktanduri teljele

Mo6tmine KA-teljel: koor. 1. telg Q382 (absoluutne):
mdd&tepunkti koordinaat tddtlustasandi peateljel, kuhu
tuleb seada kontaktanduri teljel asuv tugipunkt.
Toimib vaid siis, kui Q381 = 1

Modtmine KA-teljel: koor. 2. telg Q383 (absoluutne):
mobtepunkti koordinaat todtlustasandi korvalteljel,
kuhu tuleb seada kontaktanduri teljel asuv tugipunkt.
Toimib vaid siis, kui Q381 =1

Mootmine KA-teljel: koor. 3. telg Q384 (absoluutne):
mdd&tepunkti koordinaat kontaktanduri teljel, kuhu
tuleb seada kontaktanduri teljel asuv tugipunkt.
Toimib vaid siis, kui Q381 = 1

Uus tugipunkt KA-teljel Q333 (absoluutne):
koordinaat kontaktanduri teljel, millele TNC peab
seadma tugipunkti. Algseade =0

HEIDENHAIN iTNC 530

Naide: NC-laused

5 TCH PROBE 409 TUGIPUNKT HARJA

KESKMES
Q321=+50
Q322=+50
Q311=25
Q272=1
Q261=-5
Q320=0
Q260=+20
Q305=10
Q405=+0
Q303=+1

Q381=1
Q382=+85
Q383=+50
Q384=+0
Q333=+1

;1. TELJE KESE
;2. TELJE KESE
sHARJA LAIUS
sMOOTETELG
sMOOTEKORGUS
;OHUTU KAUGUS
;OHUTU KORGUS
;NR. TABELIS
;sTUGIPUNKT

sMOOTEVAARTUSE
ULEKANDMINE

sMOOTMINE KA-TELJEL
;1. KO. KA-TELJELE

;2. KO. KA-TELJELE

;3. KO. KA-TELJELE
;sTUGIPUNKT
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TUGIPUNKT NELINURGA SEES (kontaktanduri
tsiikkel 410, DIN/ISO: G410)

Yi
Kontaktanduri tstikkel 410 maarab nelinurktasku keskpunkti ja seab
selle keskpunkti tugipunktiks. Valikuliselt véib TNC kirjutada

keskpunkti ka nullpunkti- voi eelseadetabelisse. g

1 TNC positsioneerib kontaktanduri kiire ettenihkega (vaartus
MP6150-st vo6i MP6361-st) ja positsioneerimisloogika jargi (vt
~Kontaktanduri tstklite teostamine” Ik 26) médtepunkti 1. TNC
arvutab mddtepunktid tsikli andmetest ja ohutust kaugusest

MP6140-st

2 Seejarel liigub kontaktandur maaratud mdotekdrgusele ja teostab 4@

daaramine

<V

esimese mdotmistoimingu anduri ettenihkega (MP6120 voi
MP6360)

3 Seejarel liigub kontaktandur kas teljega paralleelselt
mddtekdrgusel voi lineaarselt ohutul kdrgusel jargmisse
mdo&tepunkti 2 ja teostab seal teise m&6tmistoimingu

TNC positsioneerib kontaktanduri m&otepunkti 2 ja seejarel
md&d&tepunkti 4 ning teostab seal kolmanda ja neljanda
mdo&tmistoimingu

5 Seejarel positsioneerib TNC kontaktanduri tagasi ohutule
kérgusele ja to6tleb maaratud tugipunkti sdltuvalt
tstkliparameetritest Q303 ja Q305 (vt ,Arvutatud tugipunkti
salvestamine” lk 69)

6 Soovi korral maarab TNC seejarel eraldi médtmistoiminguga
tugipunkti kontaktanduri teljel ja salvestab tegelikud vaartused
jargmistes Q-parameetrites

3.2 Tugipunktide automaatne m

Parameetri number Téahendus

Q151 Peatelje keskme tegelik vaartus

Q152 Kdrvaltelje keskme tegelik vaartus

Q154 Peatelje kilje pikkuse tegelik vaartus

Q155 Korvaltelje kulje pikkuse tegelik vaartus
Enne programmeerimist poorake tiahelepanu

QI_% Kontaktanduri ja tooriku kokkupdrke valtimiseks sisestage

pigem vdiksem tasku 1. ja 2. kuljepikkus.

Kui tasku mé6dud ja ohutu kaugus ei véimalda
eelpositsioneerimist mddtepunktide Iahedusse, mdddab
TNC alati Iahtuvalt tasku keskmest. Kontaktandur ei liigu
siis nelja mddtepunkti vahel ohutule kérgusele.

Enne tsukli defineerimist programmeerige kontaktanduri
telje defineerimiseks todriista kutsumine.
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1. telje kese Q321 (absoluutne): tasku kese
téotlustasandi peateljel.

2. telje kese Q322 (absoluutne): tasku kese
tootlustasandi korvalteljel.

1. kiilje pikkus Q323 (inkrementaalne): tasku pikkus,
paralleelne tédtlustasandi peateljega

2. kiilje pikkus Q324 (inkrementaalne): tasku pikkus,
paralleelne t66tlustasandi korvalteljega

Mootekorgus kontaktanduri teljel Q261 (absoluutne):
mobtepea keskme koordinaat (= puutepunkt)
kontaktanduri teljel, millel toimub m&&tmine

Ohutu kaugus Q320 (inkrementaalne): m&dtepunkti ja
kontaktanduri moédtepea vaheline lisakaugus Q320
toimib taiendavalt MP6140-le

Ohutu kérgus Q260 (absoluutne): koordinaat
kontaktanduri teljel, kus ei saa toimuda kokkupdrget
kontaktanduri ja tooriku (hoidepea) vahel

Liikumine ohutule kdorgusele Q301: maarake, kuidas
peab kontaktandur tootluste vahel likuma:

0: mddtepunktide vahel mddtekdrgusele
1:mddtepunktide vahel ohutul kérgusel

Nullpunkti number tabelis Q305: sisestage number
nullpunktitabelisse/eelseadetabelisse, kuhu TNC
peab salvestama tasku keskme koordinaadid. Kui
sisestate Q305=0, seab TNC naidu automaatselt nii,
et uus tugipunkt asub tasku keskel

Uus tugipunkt peateljel Q331 (absoluutne): koordinaat
peateljel, millele TNC peab seadma maaratud tasku
keskme. Algseade =0

Uus tugipunkt kérvalteljel Q332 (absoluutne):
koordinaat korvalteljel, millele TNC peab seadma
maaratud tasku keskme. Algseade = 0

HEIDENHAIN iTNC 530
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Moéteviirtuse iilekandmine (0,1) Q303: maarake
kindlaks, kas maaratud tugipunkt tuleb kanda
nullpunktitabelisse vdi eelseadetabelisse:

-1: mitte kasutada! Kantakse TNC poolt sisse vanade
programmide sisselugemisel (vt ,Arvutatud tugipunkti
salvestamine” Ik 69)

0: maaratud tugipunkti kirjutamine aktiivsesse
nullpunktitabelisse. Vérdlussusteemiks on aktiivne
tooriku koordinaatstusteem.

1: maaratud tugipunkti kirjutamine eelseadetabelisse.
Vordlussiisteemiks on seadme koordinaatsiisteem
(REF-siisteem)

KA-telje m66tmine Q381: maarake, kas TNC peab
seadma tugipunkti ka kontaktanduri teljele:

0: tugipunkti ei seata kontaktanduri teljele

1: tugipunkt seatakse kontaktanduri teljele

Mo6tmine KA-teljel: koor. 1. telg Q382 (absoluutne):
md&o&tepunkti koordinaat téotlustasandi peateljel, kuhu
tuleb seada kontaktanduri teljel asuv tugipunkt.
Toimib vaid siis, kui Q381 =1

Moodtmine KA-teljel: koor. 2. telg Q383 (absoluutne):
modtepunkti koordinaat to6tlustasandi kdrvalteljel,
kuhu tuleb seada kontaktanduri teljel asuv tugipunkt.
Toimib vaid siis, kui Q381 =1

Mootmine KA-teljel: koor. 3. telg Q384 (absoluutne):
mo&otepunkti koordinaat kontaktanduri teljel, kuhu
tuleb seada kontaktanduri teljel asuv tugipunkt.
Toimib vaid siis, kui Q381 = 1

Uus tugipunkt KA-teljel Q333 (absoluutne):
koordinaat kontaktanduri teljel, millele TNC peab
seadma tugipunkiti. Algseade = 0

Naide: NC-laused

5 TCH PROBE 410 TUGIPUNKT NELINURGA

SEES
Q321=+50
Q322=+50
Q323=60
Q324=20
Q261=-5
Q320=0
Q260=+20
Q301=0

Q305=10
Q331=+0
Q332=+0
Q303=+1

Q381=1
Q382=+85
Q383=+50
Q384=+0
Q333=+1

;1. TELJE KESE
;2. TELJE KESE
;1. KULJE PIKKUS
;2. KULJE PIKKUS
sMOOTEKORGUS
;OHUTU KAUGUS
;OHUTU KORGUS

;LIIKUMINE OHUTULE
KORGUSELE

;NR. TABELIS
;TUGIPUNKT
;TUGIPUNKT

sMOOTEVAARTUSE
ULEKANDMINE

sMOOTMINE KA-TELJEL
;1. KO. KA-TELJELE

;2. KO. KA-TELJELE

;3. KO. KA-TELJELE
;sTUGIPUNKT

3 Kontaktanduri tsiiklid tooriku automaatseks kontrollimiseks @



TUGIPUNKT NELINURGAST VALJAS
(kontaktanduri tstikkel 411, DIN/ISO: G411)

Kontaktanduri tstikkel 411 maarab nelinurktapi keskpunkti ja seab
selle keskpunkti tugipunktiks. Valikuliselt vdib TNC kirjutada
keskpunkti ka nullpunkti- vdi eelseadetabelisse.

1

TNC positsioneerib kontaktanduri kiire ettenihkega (vaartus
MP6150-st voi MP6361-st) ja positsioneerimisloogika jargi (vt
»Kontaktanduri tsiklite teostamine” Ik 26) mddtepunkti 1. TNC
arvutab mdotepunktid tsiikli andmetest ja ohutust kaugusest
MP6140-st

Seejarel liigub kontaktandur maaratud mdotekdrgusele ja teostab
esimese mdotmistoimingu anduri ettenihkega (MP6120 voi
MP6360)

Seejarel liigub kontaktandur kas teljega paralleelselt
mootekdrgusel voi lineaarselt ohutul kdrgusel jargmisse
mo&otepunkti 2 ja teostab seal teise médtmistoimingu

TNC positsioneerib kontaktanduri m&otepunkti = ja seejarel
mo&b&tepunkti 4 ning teostab seal kolmanda ja neljanda
md&o&tmistoimingu

Seejarel positsioneerib TNC kontaktanduri tagasi ohutule
kérgusele ja to6tleb maaratud tugipunkti sdltuvalt
tstkliparameetritest Q303 ja Q305 (vt ,Arvutatud tugipunkti
salvestamine” lk 69)

Soovi korral maarab TNC seejarel eraldi mé6tmistoiminguga
tugipunkti kontaktanduri teljel ja salvestab tegelikud vaartused
jargmistes Q-parameetrites

YA

Y

aaramine

Parameetri number Tahendus

Q151 Peatelje keskme tegelik vaartus

Q152 Korvaltelje keskme tegelik vaartus

Q154 Peatelje kiilje pikkuse tegelik vaartus

Q155 Korvaltelje kilje pikkuse tegelik vaartus
Enne programmeerimist poorake tahelepanu

@5 Kontaktanduri ja tooriku kokkupdrke valtimiseks sisestage

pigem suurem tapi 1. ja 2. kiilje pikkus.

Enne tsiikli defineerimist programmeerige kontaktanduri
telje defineerimiseks tdodriista kutsumine.
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1. telje kese Q321 (absoluutne): tapi kese
todtlustasandi peateljel.

2. telje kese Q322 (absoluutne): tapi kese
tootlustasandi korvalteljele.

1. kiilje pikkus Q323 (inkrementaalne): tapi pikkus,
paralleelne tdétlustasandi peateljega

2. kiilje pikkus Q324 (inkrementaalne): tapi pikkus,
paralleelne t66tlustasandi korvalteljega

Mootekorgus kontaktanduri teljel Q261 (absoluutne):
modtepea keskme koordinaat (= puutepunkt)
kontaktanduri teljel, millel toimub m&&tmine

Ohutu kaugus Q320 (inkrementaalne): mddtepunkti ja
kontaktanduri mootepea vaheline lisakaugus Q320
toimib taiendavalt MP6140-le

Ohutu kdrgus Q260 (absoluutne): koordinaat
kontaktanduri teljel, kus ei saa toimuda kokkupdrget
kontaktanduri ja tooriku (hoidepea) vahel

Liikumine ohutule korgusele Q301: maarake, kuidas
peab kontaktandur to6tluste vahel liilkuma:

0: mdotepunktide vahel mddtekdrgusele
1:mb6dtepunktide vahel ohutul kérgusel

Nullpunkti number tabelis Q305: sisestage number
nullpunktitabelisse/eelseadetabelisse, kuhu TNC
peab salvestama tapi keskme koordinaadid. Kui
sisestate Q305=0, seab TNC naidu automaatselt nii,
et uus tugipunkt asub tapi keskel

Uus tugipunkt peateljel Q331 (absoluutne): koordinaat
peateljel, millele TNC peab seadma maaratud tapi
keskme. Algseade = 0

Uus tugipunkt kdrvalteljel Q332 (absoluutne):
koordinaat kdrvalteljel, millele TNC peab seadma
maaratud tapi keskme. Algseade = 0

3 Kontaktanduri tsiiklid tooriku automaatseks kontrollimiseks @
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Modteviirtuse iilekandmine (0,1) Q303: maarake
kindlaks, kas maaratud tugipunkt tuleb kanda
nullpunktitabelisse vdi eelseadetabelisse:

-1: mitte kasutada! Kantakse TNC poolt sisse vanade
programmide sisselugemisel (vt ,Arvutatud tugipunkti
salvestamine” Ik 69)

0: maaratud tugipunkti kirjutamine aktiivsesse
nullpunktitabelisse. Vordlussisteemiks on aktiivne
tooriku koordinaatsusteem.

1: maaratud tugipunkti kirjutamine eelseadetabelisse.
Vérdlussisteemiks on seadme koordinaatsiisteem
(REF-sisteem)

KA-telje mddotmine Q381: maarake, kas TNC peab
seadma tugipunkti ka kontaktanduri teljele:

0: tugipunkti ei seata kontaktanduri teljele

1: tugipunkt seatakse kontaktanduri teljele

Mo6tmine KA-teljel: koor. 1. telg Q382 (absoluutne):
mdd&tepunkti koordinaat tddtlustasandi peateljel, kuhu
tuleb seada kontaktanduri teljel asuv tugipunkt.
Toimib vaid siis, kui Q381 = 1

Modtmine KA-teljel: koor. 2. telg Q383 (absoluutne):
mobtepunkti koordinaat tootlustasandi korvalteljel,
kuhu tuleb seada kontaktanduri teljel asuv tugipunkt.
Toimib vaid siis, kui Q381 =1

Mootmine KA-teljel: koor. 3. telg Q384 (absoluutne):
mdd&tepunkti koordinaat kontaktanduri teljel, kuhu
tuleb seada kontaktanduri teljel asuv tugipunkt.
Toimib vaid siis, kui Q381 = 1

Uus tugipunkt KA-teljel Q333 (absoluutne):
koordinaat kontaktanduri teljel, millele TNC peab
seadma tugipunkti. Algseade =0

HEIDENHAIN iTNC 530

Naide: NC-laused

5 TCH PROBE 411 TUGIPUNKT
NELINURGAST VALJAS

Q321=+50
Q322=+50
Q323=60
Q324=20
Q261=-5
Q320=0
Q260=+20
Q301=0

Q305=0
Q331=+0
Q332=+0
Q303=+1

Q381=1
Q382=+85
Q383=+50
Q384=+0
Q333=+1

;1. TELJE KESE
;2. TELJE KESE
;1. KULJE PIKKUS
;2. KULJE PIKKUS
sMOOTEKORGUS
;OHUTU KAUGUS
;OHUTU KORGUS

;LIIKUMINE OHUTULE
KORGUSELE

;NR. TABELIS
;TUGIPUNKT
;TUGIPUNKT

sMOOTEVAARTUSE
ULEKANDMINE

sMOOTMINE KA-TELJEL
;1. KO. KA-TELJELE

;2. KO. KA-TELJELE

;3. KO. KA-TELJELE
sTUGIPUNKT
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TUGIPUNKT RINGI SEES (kontaktanduri
tsiikkel 412, DIN/ISO: G412)

Kontaktanduri tstikkel 412 maarab imartasku (ava) keskpunkti ja seab
selle keskpunkti tugipunktiks. Valikuliselt vdib TNC kirjutada
keskpunkti ka nullpunkti- vdi eelseadetabelisse. Y A

daaramine

1 TNC positsioneerib kontaktanduri kiire ettenihkega (vaartus
MP6150-st vo6i MP6361-st) ja positsioneerimisloogika jargi (vt
~Kontaktanduri tstklite teostamine” Ik 26) médtepunkti 1. TNC
arvutab mddtepunktid tsikli andmetest ja ohutust kaugusest
MP6140-st

2 Seejarel liigub kontaktandur maaratud mdotekdrgusele ja teostab
esimese mdotmistoimingu anduri ettenihkega (MP6120 voi
MP6360). TNC maarab mddtmissuuna automaatselt séltuvalt
programmeeritud algusnurgast

3 Seejarel liigub kontaktandur ringjoont médda, kas mootekdrgusel
voi ohutul kdrgusel, jargmisse modtepunkti 2 ja teostab seal teise
md&o&tmistoimingu

4 TNC positsioneerib kontaktanduri mddtepunkti = ja seejarel
mdo&tepunkti 4 ning teostab seal kolmanda ja neljanda
md&d&tmistoimingu

5 Lopuks positsioneerib TNC kontaktanduri tagasi ohutule kdrgusele
ja tootleb maaratud tugipunkti séltuvalt tsiikliparameetritest Q303
ja Q305 (vt ,Arvutatud tugipunkti salvestamine” Ik 69) ning
salvestab tegelikud vaartused seejarel esitatud Q-parameetrites

6 Soovi korral maarab TNC seejarel eraldi médtmistoiminguga
tugipunkti kontaktanduri teljel

¥

3.2 Tugipunktide automaatne m

Parameetri number Téahendus
Q151 Peatelje keskme tegelik vaartus
Q152 Kdrvaltelje keskme tegelik vaartus
Q153 Labimoddu tegelik vaartus
Enne programmeerimist poorake tiahelepanu
@5 Kontaktanduri ja tooriku kokkuporke valtimiseks sisestage

pigem vaiksem tasku (ava) nimilabimoot.

Kui tasku mé6dud ja ohutu kaugus ei véimalda
eelpositsioneerimist mddtepunktide Idhedusse, mdddab
TNC alati I&htuvalt tasku keskmest. Kontaktandur ei liigu
siis nelja mddtepunkti vahel ohutule kérgusele.

Enne tsukli defineerimist programmeerige kontaktanduri
telje defineerimiseks tddriista kutsumine.
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1. telje kese Q321 (absoluutne): tasku kese
téotlustasandi peateljel.

2. telje kese Q322 (absoluutne): tasku kese
tootlustasandi kdrvalteljel. Kui programmeerida Q322
= 0, siis joondab TNC ava keskpunkti positiivsele Y-
teljele, kui programmeerida Q322 ? 0, siis joondab
TNC ava keskpunkti nimiasendisse

Nimilibim6ot Q262: Umartasku (ava) ligikaudne
labimdot. Sisestage pigem vaiksem vaartus

Lihtenurk Q325 (absoluutne): nurk to6tlustasandi
peatelje ja esimese moddtepunkti vahel

Nurgasamm Q247 (inkrementaalne): nurk kahe
mobtepunkti vahel, nurga sammu margi maarab
pdodrde suund (- = paripaeva), millega kontaktandur
liigub jargmisse mdotepunkti. Kaarte mddtmiseks
programmeerige nurga samm vaiksemana kui 90°

Mida vaiksema nurga sammu programmeerite, seda
ebatapsemalt arvutab TNC tugipunkti. Vaikseim
sisestusvaartus: 5°.

Mootekorgus kontaktanduri teljel Q261 (absoluutne):
modtepea keskme koordinaat (= puutepunkt)
kontaktanduri teljel, millel toimub m&&tmine

Ohutu kaugus Q320 (inkrementaalne): m&dtepunkti ja
kontaktanduri mo6tepea vaheline lisakaugus Q320
toimib taiendavalt MP6140-le

Ohutu kérgus Q260 (absoluutne): koordinaat
kontaktanduri teljel, kus ei saa toimuda kokkupdrget
kontaktanduri ja tooriku (hoidepea) vahel

Liikumine ohutule kdorgusele Q301: maarake, kuidas
peab kontaktandur to6tluste vahel liikuma:

0: modtepunktide vahel mootekdrgusele
1:mdotepunktide vahel ohutul kdrgusel

Nullpunkti number tabelis Q305: sisestage number
nullpunktitabelisse/eelseadetabelisse, kuhu TNC
peab salvestama tasku keskme koordinaadid. Kui
sisestate Q305=0, seab TNC naidu automaatselt nii, et
uus tugipunkt asub tasku keskel
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Uus tugipunkt peateljel Q331 (absoluutne): koordinaat
peateljel, millele TNC peab seadma maaratud tasku
keskme. Algseade = 0

Uus tugipunkt kdrvalteljel Q332 (absoluutne):
koordinaat kérvalteljel, millele TNC peab seadma
maaratud tasku keskme. Algseade = 0

Moéteviirtuse iilekandmine (0,1) Q303: maarake
kindlaks, kas maaratud tugipunkt tuleb kanda
nullpunktitabelisse vdi eelseadetabelisse:

-1: mitte kasutada! Kantakse TNC poolt sisse vanade
programmide sisselugemisel (vt ,Arvutatud tugipunkti
salvestamine” Ik 69)

0: maaratud tugipunkti kirjutamine aktiivsesse
nullpunktitabelisse. Vérdlussusteemiks on aktiivne
tooriku koordinaatsusteem.

1: maaratud tugipunkti kirjutamine eelseadetabelisse.
Vordlussiisteemiks on seadme koordinaatsiisteem
(REF-siisteem)

KA-telje méotmine Q381: maarake, kas TNC peab
seadma tugipunkti ka kontaktanduri teljele:

0: tugipunkti ei seata kontaktanduri teljele

1: tugipunkt seatakse kontaktanduri teljele

Mo6tmine KA-teljel: koor. 1. telg Q382 (absoluutne):
md&o&tepunkti koordinaat tdotlustasandi peateljel, kuhu
tuleb seada kontaktanduri teljel asuv tugipunkt.
Toimib vaid siis, kui Q381 =1

Moodtmine KA-teljel: koor. 2. telg Q383 (absoluutne):
modtepunkti koordinaat tootlustasandi kdrvalteljel,
kuhu tuleb seada kontaktanduri teljel asuv tugipunkt.
Toimib vaid siis, kui Q381 =1

Mo6tmine KA-teljel: koor. 3. telg Q384 (absoluutne):
mo&otepunkti koordinaat kontaktanduri teljel, kuhu
tuleb seada kontaktanduri teljel asuv tugipunkt.
Toimib vaid siis, kui Q381 = 1

Uus tugipunkt KA-teljel Q333 (absoluutne):
koordinaat kontaktanduri teljel, millele TNC peab
seadma tugipunkti. Algseade = 0

Maootepunktide arv (4/3) Q423: maarake, kas TNC
peab ava mé6tma 4 véi 3 mdbtmistoiminguga:

4: 4 mootepunkti kasutamine (standardseade)

3: 3 mddtepunkti kasutamine

Naide: NC-laused

5 TCH PROBE 412 TUGIPUNKT RINGI SEES

Q321=+50
Q322=+50
Q262=75
Q325=+0
Q247=+60
Q261=-5
Q320=0
Q260=+20
Q301=0

Q305=12
Q331=+0
Q332=+0
Q303=+1

Q381=1
Q382=+85
Q383=+50
Q384=+0
Q333=+1
Q423=4

;1. TELJE KESE
;2. TELJE KESE
sNIMILABIMOOT
;LAHTENURK
sNURGASAMM
sMOOTEKORGUS
;OHUTU KAUGUS
;OHUTU KORGUS

;LIIKUMINE OHUTULE
KORGUSELE

;NR. TABELIS
;TUGIPUNKT
;TUGIPUNKT

sMOOTEVAARTUSE
ULEKANDMINE

sMOOTMINE KA-TELJEL
;1. KO. KA-TELJELE

;2. KO. KA-TELJELE

;3. KO. KA-TELJELE
;sTUGIPUNKT
sMOOTEPUNKTIDE ARV

3 Kontaktanduri tsiiklid tooriku automaatseks kontrollimiseks @



TUGIPUNKT RINGIST VALJAS (kontaktanduri
tsukkel 413, DIN/ISO: G413)

Kontaktanduri tstikkel 413 maarab Umartapi keskpunkti ja seab selle
keskpunkti tugipunktiks. Valikuliselt vdib TNC kirjutada keskpunkti ka

n
1

ullpunkti- voi eelseadetabelisse.

TNC positsioneerib kontaktanduri kiire ettenihkega (vaartus
MP6150-st voi MP6361-st) ja positsioneerimisloogika jargi (vt
»Kontaktanduri tsiklite teostamine” Ik 26) mddtepunkti 1. TNC
arvutab mdotepunktid tsiikli andmetest ja ohutust kaugusest
MP6140-st

Seejarel liigub kontaktandur maaratud mdotekdrgusele ja teostab
esimese mdotmistoimingu anduri ettenihkega (MP6120 voi
MP6360). TNC maarab mdotmissuuna automaatselt soltuvalt
programmeeritud lahtenurgast

Seejarel liigub kontaktandur ringjoont médda, kas mdotekorgusel
voi ohutul kdrgusel, jargmisse mddtepunkti 2 ja teostab seal teise
mo&o&tmistoimingu

TNC positsioneerib kontaktanduri mé6tepunkti = ja seejarel
mdbtepunkti 4 ning teostab seal kolmanda ja neljanda
md&d&tmistoimingu

Lopuks positsioneerib TNC kontaktanduri tagasi ohutule kérgusele
ja tootleb maaratud tugipunkti séltuvalt tstkliparameetritest Q303
ja Q305 (vt ,Arvutatud tugipunkti salvestamine” Ik 69) ning
salvestab tegelikud vaartused seejarel esitatud Q-parameetrites

¥

aaramine

6 Soovi korral maarab TNC seejarel eraldi médtmistoiminguga
tugipunkti kontaktanduri teljel
Parameetri number Tahendus
Q151 Peatelje keskme tegelik vaartus
Q152 Korvaltelje keskme tegelik vaartus
Q153 Labimdddu tegelik vaartus
Enne programmeerimist poorake tahelepanu
@ Kontaktanduri ja tooriku kokkupdrke valtimiseks sisestage

pigem suurem tasku (ava) nimilabimdét.

Enne tsiikli defineerimist programmeerige kontaktanduri
telje defineerimiseks tdoriista kutsumine.

HEIDENHAIN iTNC 530
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2
o
I

1. telje kese Q321 (absoluutne): tapi kese
todtlustasandi peateljel.

2. telje kese Q322 (absoluutne): tapi kese
tootlustasandi kdrvalteljel. Kui programmeerida Q322
= 0, siis joondab TNC ava keskpunkti positiivsele Y-
teljele, kui programmeerida Q322 ? 0, siis joondab
TNC ava keskpunkti nimiasendisse

Nimilibim66t Q262: tapi ligikaudne 1abim&6t.
Sisestage pigem suurem vaartus

Lihtenurk Q325 (absoluutne): nurk to6tlustasandi
peatelje ja esimese mddtepunkti vahel

Nurgasamm Q247 (inkrementaalne): nurk kahe
mo&otepunkti vahel, nurga sammu margi maarab
pdorde suund (- = paripaeva), millega kontaktandur
ligub jargmisse mdotepunkti. Kaarte mddtmiseks
programmeerige nurga samm vaiksemana kui 90°

Q322

Yi

Q262

Q321

<Y

% Mida vaiksema nurga sammu programmeerite, seda Z A
ebatapsemalt arvutab TNC tugipunkti. Vaikseim
sisestusvaartus: 5°.

3.2 Tugipunktide automaatne m
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Mootekorgus kontaktanduri teljel Q261 (absoluutne):
moodtepea keskme koordinaat (= puutepunkt)
kontaktanduri teljel, millel toimub m&&tmine

Ohutu kaugus Q320 (inkrementaalne): mddtepunkti ja
kontaktanduri mé6tepea vaheline lisakaugus Q320
toimib taiendavalt MP6140-le

Ohutu kdrgus Q260 (absoluutne): koordinaat
kontaktanduri teljel, kus ei saa toimuda kokkupdrget
kontaktanduri ja tooriku (hoidepea) vahel

Liikumine ohutule korgusele Q301: maarake, kuidas
peab kontaktandur to6tluste vahel liikuma:

0: mddtepunktide vahel médtekérgusele

1: Zmddtepunktide vahel ohutul kérgusel

Nullpunkti number tabelis Q305: sisestage number
nullpunktitabelisse/eelseadetabelisse, kuhu TNC
peab salvestama tapi keskme koordinaadid. Kui
sisestate Q305=0, seab TNC naidu automaatselt nii,
et uus tugipunkt asub tapi keskel

3 Kontaktanduri tsiiklid tooriku automaatseks kontrollimiseks @

Q261

Q260

MP6140
+
Q320
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Uus tugipunkt peateljel Q331 (absoluutne): koordinaat
peateljel, millele TNC peab seadma maaratud tapi
keskme. Algseade = 0

Uus tugipunkt kdrvalteljel Q332 (absoluutne):
koordinaat kérvalteljel, millele TNC peab seadma
maaratud tapi keskme. Algseade = 0

Modteviirtuse iilekandmine (0,1) Q303: maarake
kindlaks, kas maaratud tugipunkt tuleb kanda
nullpunktitabelisse vdi eelseadetabelisse:

-1: mitte kasutada! Kantakse TNC poolt sisse vanade
programmide sisselugemisel (vt ,Arvutatud tugipunkti
salvestamine” Ik 69)

0: maaratud tugipunkti kirjutamine aktiivsesse
nullpunktitabelisse. Vordlussisteemiks on aktiivne
tooriku koordinaatsusteem.

1: maaratud tugipunkti kirjutamine eelseadetabelisse.
Vérdlussisteemiks on seadme koordinaatsiisteem
(REF-sisteem)

KA-telje mdotmine Q381: méaarake, kas TNC peab
seadma tugipunkti ka kontaktanduri teljele:

0: tugipunkti ei seata kontaktanduri teljele

1: tugipunkt seatakse kontaktanduri teljele

Mo6tmine KA-teljel: koor. 1. telg Q382 (absoluutne):
mdd&tepunkti koordinaat tddtlustasandi peateljel, kuhu
tuleb seada kontaktanduri teljel asuv tugipunkt.
Toimib vaid siis, kui Q381 = 1

Modtmine KA-teljel: koor. 2. telg Q383 (absoluutne):
mobtepunkti koordinaat todtlustasandi korvalteljel,
kuhu tuleb seada kontaktanduri teljel asuv tugipunkt.
Toimib vaid siis, kui Q381 =1

Mootmine KA-teljel: koor. 3. telg Q384 (absoluutne):
mdd&tepunkti koordinaat kontaktanduri teljel, kuhu
tuleb seada kontaktanduri teljel asuv tugipunkt.
Toimib vaid siis, kui Q381 = 1

Uus tugipunkt KA-teljel Q333 (absoluutne):
koordinaat kontaktanduri teljel, millele TNC peab
seadma tugipunkti. Algseade =0

Maéotepunktide arv (4/3) Q423: maarake, kas TNC
peab tapi mé6tma 4 v6i 3 mddtmistoiminguga:

4: 4 mdotepunkti kasutamine (standardseade)

3: 3 mob6tepunkti kasutamine

HEIDENHAIN iTNC 530

Naide: NC-laused

5 TCH PROBE 413 TUGIPUNKT RINGIST

VALJAS
Q321=+50
Q322=+50
Q262=75
Q325=+0
Q247=+60
Q261=-5
Q320=0
Q260=+20
Q301=0

Q305=15
Q331=+0
Q332=+0
Q303=+1

Q381=1
Q382=+85
Q383=+50
Q384=+0
Q333=+1
Q423=4

;1. TELJE KESE
;2. TELJE KESE
;NIMILABIMOOT
;LAHTENURK
sNURGASAMM
sMOOTEKORGUS
;OHUTU KAUGUS
;OHUTU KORGUS

sLIIKUMINE OHUTULE
KORGUSELE

;NR. TABELIS
;TUGIPUNKT
;TUGIPUNKT

sMOOTEVAARTUSE
ULEKANDMINE

sMOOTMINE KA-TELJEL
;1. KO. KA-TELJELE

;2. KO. KA-TELJELE

;3. KO. KA-TELJELE
;sTUGIPUNKT
sMOOTEPUNKTIDE ARV

aaramine

3.2 Tugipunktide automaatne m



TUGIPUNKT NURGAST VALJAS (kontaktanduri
tsiikkel 414, DIN/ISO: G414)

Kontaktanduri tsiikkel 414 maarab kahe sirge I6ikepunkti ja seab selle
I6ikepunkti tugipunktiks. Valikuliselt véib TNC kirjutada 16ikepunkti ka
nullpunkti- voi eelseadetabelisse.

daaramine

1 TNC positsioneerib kontaktanduri kiire ettenihkega (vaartus
MP6150-st vo6i MP6361-st) ja positsioneerimisloogika jargi (vt
~Kontaktanduri tstklite teostamine” Ik 26) esimesse mddtepunkti
(vt joonist paremal Glal). TNC nihutab seejuures kontaktandurit
vastupidiselt rakendatud nihkesuunale ohutu kauguse vorra |

2 Seejarel liigub kontaktandur maaratud mdotekdrgusele ja teostab
esimese mdotmistoimingu anduri ettenihkega (MP6120 voi
MP6360). TNC maarab mddtmissuuna automaatselt séltuvalt
programmeeritud 3. md&tepunktist

=y

-

TNC mdddab esimest sirget alati to6tlustasandi kdrvaltelje
suunal.

3 Seejarel liigub kontaktandur jargmisse mdétepunkti 2 ja teostab
teise médtmistoimingu v v

4 TNC positsioneerib kontaktanduri m&étepunkti = ja seejarel mdote-
punkti 4 ning teostab seal kolmanda ja neljanda mo6tmistoimingu

5 Lopuks positsioneerib TNC kontaktanduri tagasi ohutule kdrgusele
ja tootleb maaratud tugipunkti séltuvalt tsikliparameetritest Q303
ja Q305 (vt ,Arvutatud tugipunkti salvestamine” Ik 69) ning g g g
salvestab seejarel kindlaksmaaratud nurga koordinaadid esitatud X X
Q-parameetrites

6 Soovi korral maarab TNC seejarel eraldi médtmistoiminguga
tugipunkti kontaktanduri teljel @

48

3.2 Tugipunktide automaatne m

Parameetri number Tahendus

Q151

Tegelik vaartus: nurk peateljega

>
9
<Y

Q152 Tegelik vaartus: nurk kdrvalteljega

@ Enne programmeerimist poorake tdahelepanu

Maarake modtepunktide 7 ja = asendi kaudu nurk, kuhu TNC
seab tugipunkti (vt. pilt paremal keskel ja jargnev tabel).

Enne tsukli defineerimist programmeerige kontaktanduri
telje defineerimiseks tdoriista kutsumine.

Nurk  koordinaat X koordinaat Y

A Punkt 1 suurem punktist Punkt 1 vaiksem punktist

B Punkt 1 vaiksem punktist Punkt 1 vaiksem punktist

C Punkt 1 vaiksem punktist Punkt 1 suurem punktist

D Punkt 1 suurem punktist Punkt 1 suurem punktist
88

3 Kontaktanduri tsiiklid tooriku automaatseks kontrollimiseks @



1. telje 1. méotepunkt Q263 (absoluutne): esimese
modtepunkti koordinaat tootlustasandi peateljel

2. telje 1. mddtepunkt Q264 (absoluutne): esimese
mobtepunkti koordinaat todtlustasandi korvalteljel

1. telje kaugus Q326 (inkrementaalne): esimese ja
teise moo6tepunkti vahekaugus tdotlustasandi
peateljel

1. telje 3. médtepunkt Q296 (absoluutne): kolmanda
mdd&tepunkti koordinaat to6tlustasandi peateljel

2. telje 3. mddtepunkt Q297 (absoluutne): kolmanda
modtepunkti koordinaat tédtlustasandi korvalteljel

2. telje kaugus Q327 (inkrementaalne): kolmanda ja
neljanda mddtepunkti vahekaugus to6tlustasandi
korvalteljel

Mootekorgus kontaktanduri teljel Q261 (absoluutne):
mobtepea keskme koordinaat (= puutepunkt)
kontaktanduri teljel, millel toimub m&&tmine

Ohutu kaugus Q320 (inkrementaalne): m&dtepunkti ja
kontaktanduri moédtepea vaheline lisakaugus Q320
toimib taiendavalt MP6140-le

Ohutu kérgus Q260 (absoluutne): koordinaat
kontaktanduri teljel, kus ei saa toimuda kokkupdrget
kontaktanduri ja tooriku (hoidepea) vahel

Liikumine ohutule kdorgusele Q301: maarake, kuidas
peab kontaktandur tootluste vahel likuma:

0: mddtepunktide vahel mddtekdrgusele

1: médtepunktide vahel ohutul kérgusel

Phipooramise teostamine Q304: maarake, kas TNC
peab kompenseerima tooriku viltuse asendi
pohipédramise abil:

0: pohipddramist ei toimu

1: pdhipédramine toimub

HEIDENHAIN iTNC 530

aaramine

N Q296
@)
o
(o)
AN\
Q297 ”:j Q264
-
MPG140 ® @
LB\ 0320 -
@ Q326
{ X
Q263
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Q260
Q261
N\ |
X
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3.2 Tugipunktide automaatne m

Nullpunkti number tabelis Q305: sisestage number
nullpunktitabelisse/eelseadetabelisse, kuhu TNC
peab salvestama nurga koordinaadid. Kui sisestate
Q305=0, seab TNC naidu automaatselt nii, et uus
tugipunkt asub nurgas

Uus tugipunkt peateljel Q331 (absoluutne): koordinaat
peateljel, millele TNC peab seadma maaratud nurga.
Algseade =0

Uus tugipunkt korvalteljel Q332 (absoluutne):
koordinaat kérvalteljel, millele TNC peab seadma
maaratud nurga. Algseade =0

Modtevairtuse iilekandmine (0,1) Q303: maarake
kindlaks, kas maaratud tugipunkt tuleb kanda
nullpunktitabelisse voi eelseadetabelisse:

-1: mitte kasutada! Kantakse TNC poolt sisse vanade
programmide sisselugemisel (vt ,Arvutatud tugipunkti
salvestamine” Ik 69)

0: maaratud tugipunkti kirjutamine aktiivsesse
nullpunktitabelisse. Vordlussusteemiks on aktiivne
tooriku koordinaatstisteem.

1: maaratud tugipunkti kirjutamine eelseadetabelisse.
Vérdlussiisteemiks on seadme koordinaatsiisteem
(REF-slsteem)

KA-telje méotmine Q381: maarake, kas TNC peab
seadma tugipunkti ka kontaktanduri teljele:

0: tugipunkti ei seata kontaktanduri teljele

1: tugipunkt seatakse kontaktanduri teljele

Mootmine KA-teljel: koor. 1. telg Q382 (absoluutne):
modtepunkti koordinaat tdétlustasandi peateljel, kuhu
tuleb seada kontaktanduri teljel asuv tugipunkt.
Toimib vaid siis, kui Q381 = 1

Mo6tmine KA-teljel: koor. 2. telg Q383 (absoluutne):
mo&obtepunkti koordinaat to6tlustasandi kdrvalteljel,
kuhu tuleb seada kontaktanduri teljel asuv tugipunkt.
Toimib vaid siis, kui Q381 =1

Mo6tmine KA-teljel: koor. 3. telg Q384 (absoluutne):
mddtepunkti koordinaat kontaktanduri teljel, kuhu
tuleb seada kontaktanduri teljel asuv tugipunkt.
Toimib vaid siis, kui Q381 =1

Uus tugipunkt KA-teljel Q333 (absoluutne):
koordinaat kontaktanduri teljel, millele TNC peab
seadma tugipunkti. Algseade = 0

Naide: NC-laused

5 TCH PROBE 414 TUGIPUNKT NURGA SEES

Q263=+37 ;1. PUNKT, 1. TELG

Q264=+7 ;1. PUNKT, 2. TELG
Q326=50 ;1. TELJE KAUGUS
Q296=+95 ;3. PUNKT, 1. TELG
Q297=+25 ;3. PUNKT, 2. TELG
Q327=45 ;2. TELJE KAUGUS

Q261=-5 ;MOOTEKORGUS
Q320=0 ;OHUTU KAUGUS
Q260=+20 ;OHUTU KORGUS

Q301=0 ;LIIKUMINE OHUTULE
KORGUSELE

Q304=0 ;POHIPOORAMINE
Q305=7 ;NR. TABELIS
Q331=+0 ;TUGIPUNKT
Q332=+0 ;TUGIPUNKT

Q303=+1 ;MOOTEVAARTUSE
ULEKANDMINE

Q381=1 ;MOOTMINE KA-TELJEL
Q382=+85 ;1. KO. KA-TELJELE
Q383=+50 ;2. KO. KA-TELJELE
Q384=+0 ;3. KO. KA-TELJELE
Q333=+1 ;TUGIPUNKT

3 Kontaktanduri tsiiklid tooriku automaatseks kontrollimiseks @



TUGIPUNKT NURGA SEES (kontaktanduri
tsukkel 415, DIN/ISO: G415)

Kontaktanduri tsiikkel 415 maarab kahe sirge |16ikepunkti ja seab selle
I6ikepunkti tugipunktiks. Valikuliselt vdib TNC kirjutada I16ikepunkti ka
nullpunkti- voi eelseadetabelisse.

1

3

4

TNC positsioneerib kontaktanduri kiire ettenihkega (vaartus
MP6150-st voi MP6361-st) ja positsioneerimisloogika jargi (vt
»Kontaktanduri tstiklite teostamine” Ik 26) esimesse mddtepunkti
(vt joonist paremal tlal), mis defineeritakse tsuiklis. TNC nihutab
seejuures kontaktandurit vastupidiselt rakendatud nihkesuunale
ohutu kauguse vorra

Seejarel liigub kontaktandur maaratud méoétekdrgusele ja teostab
esimese moo6tmistoimingu anduri ettenihkega (MP6120 voi
MP6360). M66tmissuund tuleneb nurga numbrist

Lfé—' TNC mdddab esimest sirget alati to6tlustasandi kérvaltelje

suunal.

Seejarel liigub kontaktandur jargmisse métepunkti 2 ja teostab
teise médtmistoimingu

TNC positsioneerib kontaktanduri mdétepunkti = ja seejarel
modtepunkti 4 ning teostab seal kolmanda ja neljanda
mo&dtmistoimingu

Lopuks positsioneerib TNC kontaktanduri tagasi ohutule kérgusele
ja tédtleb maaratud tugipunkti séltuvalt tsukliparameetritest Q303
ja Q305 (vt ,Arvutatud tugipunkti salvestamine” Ik 69) ning
salvestab seejarel kindlaksmaaratud nurga koordinaadid esitatud
Q-parameetrites

Soovi korral maarab TNC seejarel eraldi mé6tmistoiminguga
tugipunkti kontaktanduri teljel

Parameetri number Tahendus

¥

aaramine

Q151 Tegelik vaartus: nurk peateljega

Q152 Tegelik vaartus: nurk korvalteljega

Enne programmeerimist poorake tahelepanu

Enne tsiikli defineerimist programmeerige kontaktanduri
telje defineerimiseks tdoriista kutsumine.

HEIDENHAIN iTNC 530
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415

y

92

1. telje 1. méotepunkt Q263 (absoluutne): esimese
modtepunkti koordinaat tootlustasandi peateljel

2. telje 1. mddtepunkt Q264 (absoluutne): esimese
modtepunkti koordinaat tootlustasandi kdrvalteljel

1. telje kaugus Q326 (inkrementaalne): esimese ja
teise mddtepunkti vahekaugus tootlustasandi
peateljel

2. telje kaugus Q327 (inkrementaalne): kolmanda ja
neljanda mddtepunkti vahekaugus téotlustasandi
korvalteljel

Nurk Q308: nurga number, kuhu TNC peab seadma
tugipunkti

Mootekorgus kontaktanduri teljel Q261 (absoluutne):
modtepea keskme koordinaat (= puutepunkt)
kontaktanduri teljel, millel toimub m&&tmine

Ohutu kaugus Q320 (inkrementaalne): mdotepunkii ja
kontaktanduri m&6tepea vaheline lisakaugus Q320
toimib taiendavalt MP6140-le

Ohutu kérgus Q260 (absoluutne): koordinaat
kontaktanduri teljel, kus ei saa toimuda kokkupdrget
kontaktanduri ja tooriku (hoidepea) vahel

Liikumine ohutule korgusele Q301: maarake, kuidas
peab kontaktandur té6tluste vahel liilkuma:

0: mob6tepunktide vahel mddtekdrgusele

1: m&o6tepunktide vahel ohutul kdrgusel

Pohipooramise teostamine Q304: maarake, kas TNC
peab kompenseerima tooriku viltuse asendi
pdhipdoramise abil:

0: pohipédramist ei toimu

1: pdhipédramine toimub

3 Kontaktanduri tsiiklid tooriku automaatseks kontrollimiseks @
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Nullpunkti number tabelis Q305: sisestage number
nullpunktitabelisse/eelseadetabelisse, kuhu TNC
peab salvestama nurga koordinaadid. Kui sisestate
Q305=0, seab TNC naidu automaatselt nii, et uus
tugipunkt asub nurgas

Uus tugipunkt peateljel Q331 (absoluutne): koordinaat
peateljel, millele TNC peab seadma maaratud nurga.
Algseade =0

Uus tugipunkt kdrvalteljel Q332 (absoluutne):
koordinaat korvalteljel, millele TNC peab seadma
maaratud nurga. Algseade = 0

Maéébtevéirtuse iilekandmine (0,1) Q303: maarake
kindlaks, kas maaratud tugipunkt tuleb kanda
nullpunktitabelisse voi eelseadetabelisse:

-1: mitte kasutada! Kantakse TNC poolt sisse vanade
programmide sisselugemisel (vt ,Arvutatud tugipunkti
salvestamine” Ik 69)

0: maaratud tugipunkti kirjutamine aktiivsesse
nullpunktitabelisse. Vordlussisteemiks on aktiivne
tooriku koordinaatsuisteem.

1: maaratud tugipunkti kirjutamine eelseadetabelisse.
Vordlussiisteemiks on seadme koordinaatsiisteem
(REF-siisteem)

KA-telje mdotmine Q381: maarake, kas TNC peab
seadma tugipunkti ka kontaktanduri teljele:

0: tugipunkti ei seata kontaktanduri teljele

1: tugipunkt seatakse kontaktanduri teljele

Moodtmine KA-teljel: koor. 1. telg Q382 (absoluutne):
modtepunkti koordinaat té6tlustasandi peateljel, kuhu
tuleb seada kontaktanduri teljel asuv tugipunkt.
Toimib vaid siis, kui Q381 = 1

Mo6tmine KA-teljel: koor. 2. telg Q383 (absoluutne):
mdd&tepunkti koordinaat téotlustasandi kérvalteljel,
kuhu tuleb seada kontaktanduri teljel asuv tugipunkt.
Toimib vaid siis, kui Q381 =1

Mo6tmine KA-teljel: koor. 3. telg Q384 (absoluutne):
mddtepunkti koordinaat kontaktanduri teljel, kuhu
tuleb seada kontaktanduri teljel asuv tugipunkt.
Toimib vaid siis, kui Q381 =1

Uus tugipunkt KA-teljel Q333 (absoluutne):
koordinaat kontaktanduri teljel, millele TNC peab
seadma tugipunkti. Algseade = 0

HEIDENHAIN iTNC 530

Naide: NC-laused

5 TCH PROBE 415 TUGIPUNKT NURGAST

VALJAS
Q263=+37
Q264=+7
Q326=50
Q296=+95
Q297=+25
Q327=45
Q261=-5
Q320=0
Q260=+20
Q301=0

Q304=0
Q305=7

Q331=+0
Q332=+0
Q303=+1

Q381=1
Q382=+85
Q383=+50
Q384=+0
Q333=+1

;1. PUNKT, 1. TELG
;1. PUNKT, 2. TELG
;1. TELJE KAUGUS
;3. PUNKT, 1. TELG
;3. PUNKT, 2. TELG
;2. TELJE KAUGUS
sMOOTEKORGUS
;OHUTU KAUGUS
;OHUTU KORGUS

;LIIKUMINE OHUTULE
KORGUSELE

;POHIPOORAMINE
;NR. TABELIS
;sTUGIPUNKT
;sTUGIPUNKT

sMOOTEVAARTUSE
ULEKANDMINE

sMOOTMINE KA-TELJEL
;1. KO. KA-TELJELE

;2. KO. KA-TELJELE

;3. KO. KA-TELJELE
;sTUGIPUNKT

aaramine

3.2 Tugipunktide automaatne m



TUGIPUNKT AVADERINGI KESKEL
(kontaktanduri tsiikkel 416, DIN/ISO: G416)

Kontaktanduri tstikkel 416 arvutab kolme ava méétmise abil avaderingi
keskpunkti ja seab selle keskpunkti tugipunktiks. Valikuliselt voib TNC
kirjutada keskpunkti ka nullpunkti- vbi eelseadetabelisse. Y A

1 TNC positsioneerib kontaktanduri kiire ettenihkega (vaartus
MP6150-st vo6i MP6361-st) ja positsioneerimisloogika jargi (vt
~Kontaktanduri tsuklite teostamine” Ik 26) esimese ava sisestatud

keskpunkti :

2 Seejarel liigub kontaktandur sisestatud moodtekorgusele ja maarab @_@_@
nelja méotmistoiminguga esimese ava keskpunkti }

3 Seejarel liigub kontaktandur tagasi ohutule kdrgusele ja
positsioneerib teise ava sisestatud keskpunkti .

4 TNC nihutab kontaktanduri sisestatud mddtekdrgusele ja maarab
nelja mé6tmistoiminguga teise ava keskpunkti

5 Seejarel ligub kontaktandur tagasi ohutule kdrgusele ja
positsioneerib kolmanda ava sisestatud keskpunkti

6 TNC nihutab kontaktanduri sisestatud méo6tekdrgusele ja maarab
nelja mdotmistoiminguga kolmanda ava keskpunkti

7 Lopuks positsioneerib TNC kontaktanduri tagasi ohutule kérgusele
ja tootleb maaratud tugipunkti soltuvalt tsiikliparameetritest Q303
ja Q305 (vt ,Arvutatud tugipunkti salvestamine” Ik 69) ning
salvestab tegelikud vaartused seejarel esitatud Q-parameetrites

8 Soovi korral maarab TNC seejarel eraldi médtmistoiminguga
tugipunkti kontaktanduri teljel

daaramine

V¥

3.2 Tugipunktide automaatne m

Parameetri number Tahendus

Q151 Peatelje keskme tegelik vaartus
Q152 Korvaltelje keskme tegelik vaartus
Q153 Avaderingi labimdddu tegelik vaartus

@ Enne programmeerimist poorake tihelepanu

Enne tsukli defineerimist programmeerige kontaktanduri
telje defineerimiseks todriista kutsumine.
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1. telje kese Q273 (absoluutne): avaderingi kese
(nimivaartus) tootlustasandi peateljel.

2. telje kese Q274 (absoluutne): avaderingi kese
(nimivaartus) tootlustasandi korvalteljel.

Nimilibim6ot Q262: sisestage avaderingi ligikaudne
labimoot. Mida vaiksem on ava labimooét, seda
tapsem nimilabimaot tuleb sisestada

Nurk, 1. ava Q291 (absoluutne): esimese ava
keskpunkti nurk polaarkoordinaatides td66tlustasandil

Nurk, 2. ava Q292 (absoluutne): teise ava keskpunkti
nurk polaarkoordinaatides to6tlustasandil

Nurk, 3. ava Q293 (absoluutne): kolmanda ava
keskpunkti nurk polaarkoordinaatides to6tlustasandil

Maéotekorgus kontaktanduri teljel Q261 (absoluutne):
mobtepea keskme koordinaat (= puutepunkt)
kontaktanduri teljel, millel toimub mé6tmine

Ohutu korgus Q260 (absoluutne): koordinaat
kontaktanduri teljel, kus ei saa toimuda kokkupdrget
kontaktanduri ja tooriku (hoidepea) vahel

Nullpunkti number tabelis Q305: sisestage number
nullpunktitabelisse/eelseadetabelisse, kuhu TNC
peab salvestama avaderingi keskme koordinaadid.
Kui sisestate Q305=0, seab TNC naidu automaatselt
nii, et uus tugipunkt asub avaderingi keskel

Uus tugipunkt peateljel Q331 (absoluutne): koordinaat
peateljel, millele TNC peab seadma maaratud
avaderingi keskme.

Algseade = 0

Uus tugipunkt kérvalteljel Q332 (absoluutne):
koordinaat kdrvalteljel, millele TNC peab seadma
maaratud avaderingi keskme.

Algseade =0

HEIDENHAIN iTNC 530
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3.2 Tugipunktide automaatne m

Moéteviirtuse iilekandmine (0,1) Q303: maarake
kindlaks, kas maaratud tugipunkt tuleb kanda
nullpunktitabelisse vdi eelseadetabelisse:

-1: mitte kasutada! Kantakse TNC poolt sisse vanade
programmide sisselugemisel (vt ,Arvutatud tugipunkti
salvestamine” Ik 69)

0: maaratud tugipunkti kirjutamine aktiivsesse
nullpunktitabelisse. Vérdlussusteemiks on aktiivne
tooriku koordinaatstusteem.

1: maaratud tugipunkti kirjutamine eelseadetabelisse.
Vordlussiisteemiks on seadme koordinaatsiisteem
(REF-siisteem)

KA-telje m66tmine Q381: maarake, kas TNC peab
seadma tugipunkti ka kontaktanduri teljele:

0: tugipunkti ei seata kontaktanduri teljele

1: tugipunkt seatakse kontaktanduri teljele

Mo6tmine KA-teljel: koor. 1. telg Q382 (absoluutne):
md&o&tepunkti koordinaat téotlustasandi peateljel, kuhu
tuleb seada kontaktanduri teljel asuv tugipunkt.
Toimib vaid siis, kui Q381 =1

Moodtmine KA-teljel: koor. 2. telg Q383 (absoluutne):
modtepunkti koordinaat to6tlustasandi kdrvalteljel,
kuhu tuleb seada kontaktanduri teljel asuv tugipunkt.
Toimib vaid siis, kui Q381 =1

Mootmine KA-teljel: koor. 3. telg Q384 (absoluutne):
mo&otepunkti koordinaat kontaktanduri teljel, kuhu
tuleb seada kontaktanduri teljel asuv tugipunkt.
Toimib vaid siis, kui Q381 = 1

Uus tugipunkt KA-teljel Q333 (absoluutne):
koordinaat kontaktanduri teljel, millele TNC peab
seadma tugipunkiti. Algseade = 0

Naide: NC-laused

5 TCH PROBE 416 TUGIPUNKT AVADERINGI
KESKEL

Q273=+50 ;1. TELJE KESE
Q274=+50 ;2. TELJE KESE
Q262=90 ;NIMILABIMOOT
Q291=+34 ;1. AVA NURK
Q292=+70 ;2. AVA NURK
Q293=+210 ;3. AVA NURK
Q261=-5 ;MOOTEKORGUS
Q260=+20 ;OHUTU KORGUS
Q305=12 ;NR. TABELIS
Q331=+0 ;TUGIPUNKT
Q332=+0 ;TUGIPUNKT

Q303=+1 ;MOOTEVAARTUSE
ULEKANDMINE

Q381=1 ;MOOTMINE KA-TELJEL
Q382=+85 ;1. KO. KA-TELJELE
Q383=+50 ;2. KO. KA-TELJELE
Q384=+0 ;3. KO. KA-TELJELE
Q333=+1 ;TUGIPUNKT

3 Kontaktanduri tsiiklid tooriku automaatseks kontrollimiseks @



TUGIPUNKT KONTAKTANDURI TELJEL
(kontaktanduri tstikkel 417, DIN/ISO: G417)

Kontaktanduri tsiikkel 417 mdddab suvalise koordinaadi kontaktanduri
teljel ja seab selle koordinaadi tugipunktiks. Valikuliselt voib TNC
kirjutada mdddetud koordinaadi ka nullpunkti- véi eelseadetabelisse.

1

TNC positsioneerib kontaktanduri kiire ettenihkega (vaartus
MP6150-st voi MP6361-st) ja positsioneerimisloogika jargi (vt
»Kontaktanduri tsiklite teostamine” Ik 26) programmeeritud
modtepunkti 1. TNC nihutab seejuures kontaktanduri ohutule
kaugusele kontaktanduri positiivse telje suunas

Seejarel liigub kontaktandur kontaktanduri teljel antud md&tepunkii
sisestatud koordinaati ja maarab lihtm&&tmise abil tegeliku
asendi

Lépuks positsioneerib TNC kontaktanduri tagasi ohutule kérgusele
ja todtleb maaratud tugipunkti sdltuvalt tstikliparameetritest Q303
ja Q305 (vt ,Arvutatud tugipunkti salvestamine” Ik 69) ning
salvestab tegeliku vaartuse seejarel esitatud Q-parameetris

Parameetri number Tahendus

Q264

Yi

T2
AN

Q263

ol

Q160 Moodetud punkti tegelik vaartus

I% Enne programmeerimist poorake tahelepanu

Enne tsikli defineerimist programmeerige kontaktanduri
telje defineerimiseks todriista kutsumine. TNC seab nutd
sellele teljele tugipunkti.

417

1. telje 1. méotepunkt Q263 (absoluutne): esimese

e mdd&tepunkti koordinaat to6tlustasandi peateljel

2. telje 1. mddtepunkt Q264 (absoluutne): esimese
modtepunkti koordinaat tédtlustasandi korvalteljel

3. telje 1. mddtepunkt Q294 (absoluutne): esimese
mdd&tepunkti koordinaat kontaktanduri teljel

Ohutu kaugus Q320 (inkrementaalne): mddtepunkti ja
kontaktanduri md6tepea vaheline lisakaugus Q320
toimib taiendavalt MP6140-le

Ohutu korgus Q260 (absoluutne): koordinaat
kontaktanduri teljel, kus ei saa toimuda kokkupdrget
kontaktanduri ja tooriku (hoidepea) vahel

HEIDENHAIN iTNC 530
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Nullpunkti number tabelis Q305: sisestage number
nullpunktitabelisse/eelseadetabelisse, kuhu TNC
peab salvestama koordinaadi. Kui sisestate Q305=0,
seab TNC naidu automaatselt nii, et uus tugipunkt
asub moddetud pinnal

Uus tugipunkt KA-teljel Q333 (absoluutne):
koordinaat kontaktanduri teljel, millele TNC peab
seadma tugipunkti. Algseade =0

Modtevairtuse iilekandmine (0,1) Q303: maarake
kindlaks, kas maaratud tugipunkt tuleb kanda
nullpunktitabelisse voi eelseadetabelisse:

-1: mitte kasutada! Kantakse TNC poolt sisse vanade
programmide sisselugemisel (vt ,Arvutatud tugipunkti
salvestamine” Ik 69)

0: maaratud tugipunkti kirjutamine aktiivsesse
nullpunktitabelisse. Vordlussusteemiks on aktiivne
tooriku koordinaatstisteem.

1: maaratud tugipunkti kirjutamine eelseadetabelisse.
Vérdlussiisteemiks on seadme koordinaatsiisteem
(REF-siisteem)

Naide: NC-laused

5 TCH PROBE 417 TUGIPUNKT KA-TELJEL

Q263=+25
Q264=+25
Q294=+25
Q320=0
Q260=+50
Q305=0
Q333=+0
Q303=+1

;1. PUNKT, 1. TELG
;1. PUNKT, 2. TELG
;1. PUNKT, 3. TELG
;OHUTU KAUGUS
;OHUTU KORGUS
sNR. TABELIS
;sTUGIPUNKT

sMOOTEVAARTUSE
ULEKANDMINE

3 Kontaktanduri tsiiklid tooriku automaatseks kontrollimiseks @



TUGIPUNKT 4 AVA KESKEL (kontaktanduri
tsukkel 418, DIN/ISO: G418)

Kontaktanduri tstikkel 418 arvutab vastavate avade keskpunktide
Uhendusjoonte I6ikepunkti ja seab selle 16ikepunkti tugipunktiks.
Valikuliselt vdib TNC kirjutada Idikepunkti ka nullpunkti- voi
eelseadetabelisse.

1 TNC positsioneerib kontaktanduri kiire ettenihkega (vaartus
MP6150-st vbi MP6361-st) ja positsioneerimisloogika jargi (vt
.Kontaktanduri tsiklite teostamine” Ik 26) esimese ava
keskpunkti

2 Seejarel liigub kontaktandur sisestatud mootekdrgusele ja maarab
nelja mé6tmistoiminguga esimese ava keskpunkti

3 Seejarel liigub kontaktandur tagasi ohutule kdrgusele ja
positsioneerib teise ava sisestatud keskpunkti

4 TNC nihutab kontaktanduri sisestatud mé&tekérgusele ja maarab
nelja mdotmistoiminguga teise ava keskpunkti

5 TNC kordab toimingut 3 ja 4 avades : ja

6 Seejarel positsioneerib TNC kontaktanduri tagasi ohutule
kdrgusele ja t66tleb maaratud tugipunkti séltuvalt
tstikliparameetritest Q303 ja Q305 (vt ,Arvutatud tugipunkti
salvestamine” Ik 69). TNC arvutab tugipunkti kui avade 1/3 ja 2/
keskpunktide Uhendusjoonte I6ikepunkti ja salvestab tegelikud
vaartused jargnevalt esitatud Q-parameetrites

7 Soovi korral maarab TNC seejarel eraldi médtmistoiminguga
tugipunkti kontaktanduri teljel

'V

Parameetri number Téhendus
Q151 Peatelje 16ikepunkti tegelik vaartus
Q152 Korvaltelje 16ikepunkti tegelik vaartus

Enne programmeerimist poorake tahelepanu

Enne tsikli defineerimist programmeerige kontaktanduri
telje defineerimiseks tooriista kutsumine.
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1. ava: 1. telje kese Q268 (absoluutne): 1. ava keskpunkt
tootlustasandi peateljel

1.ava: 2. telje kese Q269 (absoluutne): 1. ava keskpunkt
tootlustasandi korvalteljel

2.ava: 1. telje kese Q270 (absoluutne): 2. ava keskpunkt
tédtlustasandi peateljel

2.ava: 2. telje kese Q271 (absoluutne): 2. ava keskpunkt
tootlustasandi korvalteljel

3.ava: 1. telje kese Q316 (absoluutne): 3. ava keskpunkt
tootlustasandi peateljel

3. ava: 2. telje kese Q317 (absoluutne): 3. ava
keskpunkt tdotlustasandi korvalteljel

4.ava: 1. telje kese Q318 (absoluutne): 4. ava keskpunkt
tootlustasandi peateljel

4. ava: 2. telje kese Q319 (absoluutne): 4. ava
keskpunkt tootlustasandi korvalteljel

Modotekorgus kontaktanduri teljel Q261 (absoluutne):
modtepea keskme koordinaat (= puutepunkt)
kontaktanduri teljel, millel toimub m&6tmine

Ohutu kérgus Q260 (absoluutne): koordinaat
kontaktanduri teljel, kus ei saa toimuda kokkupdrget
kontaktanduri ja tooriku (hoidepea) vahel

3 Kontaktanduri tsiiklid tooriku automaatseks kontrollimiseks @

YA Q38 Q316
Q269 @3 @3 Q271
4@ -
; X
Q268 Q270
z)
H Q260
—
X




Nullpunkti number tabelis Q305: sisestage number Néide: NC-laused ()
nullpunktitabelisse/eelseadetabelisse, kuhu TNC c
peab salvestama iihendusjoonte I6ikepunkti 5 TCH PROBE 418 TUGIPUNKT 4 AVA ABIL —
koordinaadid. Kui sisestate Q305=0, seab TNC naidu Q268=+20 ;1. KESE 1. TELG E
automaatselt nii, et uus tugipunkt asub tihendusjoonte E
I6ikepunktis Q269=+25 ;1. KESE 2. TELG :(C
Uus tugipunkt peateljel Q331 (absoluutne): koordinaat Q270=+150;2. KESE 1. TELG (C
peateljel, millele TNC peab seadma méaaratud Q271=+25 ;2. KESE 2. TELG

Uhendusjoonte |16ikepunkti. Algseade = 0

Q316=+150;3. KESE 1. TELG
Uus tugipunkt kdrvalteljel Q332 (absoluutne): = ;
koordinaat korvalteljel, millele TNC peab seadma Q317=+85 ;3. KESE 2. TELG
maaratud Uhendusjoonte I16ikepunkti. Algseade = 0 Q318=+22 ;4. KESE 1. TELG

Maooteviirtuse iilekandmine (0,1) Q303: maarake Q319=+80 ;4. KESE 2. TELG
kindlaks, kas maaratud tugipunkt tuleb kanda = AR ~
nullpunktitabelisse vbi eelseadetabelisse: Qs ’MOOTEK?RGUS
-1: mitte kasutada! Kantakse TNC poolt sisse vanade Q260=+10 ;OHUTU KORGUS
programmide sisselugemisel (vt ,Arvutatud tugipunkti = ]

salvestamine” Ik 69) el N
0: maaratud tugipunkti kirjutamine aktiivsesse Q331=+0 ;TUGIPUNKT
nullpunktitabelisse. Vordlusslsteemiks on aktiivne = ;

tooriku koordinaatsusteem. O il ’TI{(iIPUNFT
1: maaratud tugipunkti kirjutamine eelseadetabelisse. Q303=+1 ;MOOTEVAARTUSE
Véordlussisteemiks on seadme koordinaatsiisteem ULEKANDMINE

REF-s(st =

(REF-stisteem) Q381=1 ;MOOTMINE KA-TELJEL
KA-telje mootmine Q381: maarake, kas TNC peab = ]

seadma tugipunkti ka kontaktanduri teljele: WEpE B LOb LG clln G H S
0: tugipunkti ei seata kontaktanduri teljele Q383=+50 ;2. KO. KA-TELJELE
1: tugipunkt seatakse kontaktanduri teljele Q384=+0 ;3. KO. KA-TELJELE

Méotmine KA-teljel: koor. 1. telg Q382 (absoluutne): -0 -

mdd&tepunkti koordinaat td6tlustasandi peateljel, kuhu Q333=+0 ;TUGIPUNKT
tuleb seada kontaktanduri teljel asuv tugipunkt.

Toimib vaid siis, kui Q381 =1

Modtmine KA-teljel: koor. 2. telg Q383 (absoluutne):
mdd&tepunkti koordinaat tdotlustasandi korvalteljel,
kuhu tuleb seada kontaktanduri teljel asuv tugipunkt.
Toimib vaid siis, kui Q381 =1

Mootmine KA-teljel: koor. 3. telg Q384 (absoluutne):
mdd&tepunkti koordinaat kontaktanduri teljel, kuhu
tuleb seada kontaktanduri teljel asuv tugipunkt.
Toimib vaid siis, kui Q381 = 1

Uus tugipunkt KA-teljel Q333 (absoluutne):
koordinaat kontaktanduri teljel, millele TNC peab
seadma tugipunkti. Algseade = 0

3.2 Tugipunktide automaatne m
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TUGIPUNKT UHEL TELJEL (kontaktanduri
tsiikkel 419, DIN/ISO: G419)

3.2 Tugipunktide automaatne m

Kontaktanduri tsiikkel 419 mdddab suvalise koordinaadi valitaval teljel MP6140 + Q320 +
ja seab selle koordinaadi tugipunktiks. Valikuliselt voib TNC kirjutada Q267
mdddetud koordinaadi ka nullpunkti- voi eelseadetabelisse. Y A +
1 TNC positsioneerib kontaktanduri kiire ettenihkega (vaartus Q272=2
MP6150-st véi MP6361-st) ja positsioneerimisloogika jargi (vt hd
~Kontaktanduri tstklite teostamine” Ik 26) programmeeritud
mdd&tepunkti 1. TNC nihutab seejuures kontaktandurit vastupidiselt
programmeeritud mdédtmissuunale ohutu kauguse vérra L
2 Seejarel liigub kontaktandur sisestatud médtekdrgusele ja maarab e Y
lihtmddtmise abil tegeliku asendi
3 Seejarel positsioneerib TNC kontaktanduri tagasi ohutule
kdrgusele ja to6tleb maaratud tugipunkti séltuvalt R\ .
tstkliparameetritest Q303 ja Q305 (vt ,Arvutatud tugipunkti
salvestamine” Ik 69) X
Q263 Q272=1
Enne programmeerimist poorake tiahelepanu
Enne tsiikli defineerimist programmeerige kontaktanduri
telje defineerimiseks tddriista kutsumine. +
z |
a1s 1. telje 1. méotepunkt Q263 (absoluutne): esimese SRS Q267
a8 md&tepunkti koordinaat téétlustasandi peateljel
2. telje 1. mddtepunkt Q264 (absoluutne): esimese - Q260
modtepunkti koordinaat tootlustasandi kdrvalteljel Q261 O
Modotekorgus kontaktanduri teljel Q261 (absoluutne): @
modtepea keskme koordinaat (= puutepunkt)
kontaktanduri teljel, millel toimub m&6tmine
Ohutu kaugus Q320 (inkrementaalne): mddtepunkti ja b) L
kontaktanduri m&6tepea vaheline lisakaugus Q320 X
toimib taiendavalt MP6140-le Q272=1
Ohutu kérgus Q260 (absoluutne): koordinaat
kontaktanduri teljel, kus ei saa toimuda kokkupdrget
kontaktanduri ja tooriku (hoidepea) vahel
102

3 Kontaktanduri tsiiklid tooriku automaatseks kontrollimiseks @




Modtetelg (1...3: 1=peatelg) Q272: telg, millel toimub Néide: NC-laused ()
mdd&tmine: 2 c
2 korvaltelg = madtetelg TELJEL %
3: kontaktanduri telg = m&otetelg Q263=+25 ;1. PUNKT, 1. TELG E
Te|gede vastavus Q264=+25 ;1. PUNKT, 2. TELG ;N
Aktiivne Juurdekuuluv Juurdekuuluv Q261=+25 ;MOOTEKORGUS
kontaktanduri telg: eatelg: korvaltelg:
Q272 =3 d 5272 =g1 Q272 = 2g il JOETY LD
=+ . 0
~ X v Q260=+50 ,OI-}I{TU KORGUS
Q272=+1 ;MOOTETELG
Y VA X

Q267=+1 ;LIIKUMISSUUND
X Y YA Q305=0 ;NR. TABELIS

. Q333=+0 ;TUGIPUNKT
Liikumissuund Q267: suund, milles kontaktandur f— —
laheneb toorikule: Q303=t1 ;MOOTEVAARTUSE

-1: Liikkumissuund negatiivne ULEKANDMINE
+1: Liikumissuund positiivne

Nullpunkti number tabelis Q305: sisestage number
nullpunktitabelisse/eelseadetabelisse, kuhu TNC
peab salvestama koordinaadi. Kui sisestate Q305=0,
seab TNC naidu automaatselt nii, et uus tugipunkt
asub mdodetud pinnal

Uus tugipunkt Q333 (absoluutne): koordinaat, millele
TNC peab seadma tugipunkti. Algseade = 0

3.2 Tugipunktide automaatne m

Mbodoteviirtuse iilekandmine (0,1) Q303: maarake
kindlaks, kas maaratud tugipunkt tuleb kanda
nullpunktitabelisse vdi eelseadetabelisse:

-1: mitte kasutada! vt ,Arvutatud tugipunkti
salvestamine”, Ik 69

0: maaratud tugipunkti kirjutamine aktiivsesse
nullpunktitabelisse. Vordlussisteemiks on aktiivne
tooriku koordinaatstisteem.

1: maaratud tugipunkti kirjutamine eelseadetabelisse.
Vordlussiisteemiks on seadme koordinaatsisteem
(REF-slsteem)
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3.2 Tugipunktide automaatne m

Naide: tugipunkti seadmine ringjoone ldigu ja tooriku lilemise serva keskmesse

0 BEGIN PGM CYC401 MM
1 TOOL CALL 0 Z

104

25

vi vi

)
&

N—

x ¥

25 25

Tdoriista 0 kutsumine kontaktanduri telje maaramiseks
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2 TCH PROBE 413 TUGIPUNKT RINGIST qc’
VALJAS - —
Q321=+25 ;1. TELJE KESE Ringjoone keskpunkt: X-koordinaat E
Q322=+25 ;2. TELJE KESE Ringjoone keskpunkt: Y-koordinaat E
Q262=30 ;NIMILABIMOOT Ringjoone labim&at S
Q325=+90 ;LAHTENURK Polaarkoordinaatide nurk 1. médtepunkti jaoks E
Q247=+45 ;NURGASAMM Nurga samm md&otepunktide 2 kuni 4 arvutamiseks o
Q261=-5 ;MOOTEKORGUS Koordinaat kontaktanduri teljel, millel toimub mdétmine -E
Q320=2 ;OHUTU KAUGUS Ohutu kaugus lisaks MP6140-le g
Q260=+10 ;OHUTU KORGUS Koérgus, millel kontaktanduri telg saab liikkuda ilma kokkupdrketa E
Q301=0 ;LI!KUMINE OHUTULE Mddtepunktide vahel ohutule kdrgusele ei liiguta B
KORGUSELE =
Q305=0 ;NR. TABELIS Naidu seadmine ©
Q331=+0 ;TUGIPUNKT Naidu X seadmine vaartusele 0 %
Q332=+10 ;TUGIPUNKT Naidu Y seadmine vaartusele 10 i
Q303=+0 ;MOOTEVAARTUSE lima funktsioonita, sest tuleb seada nait c
ULEKANDMINE S
Q381=1 ;MOOTMINE KA-TELJEL Seatakse tugipunkt ka kontaktanduri teljele -9'
Q382=+25 ;1. KO. KA-TELJELE X-koordinaadi m&atepunkt g’
Q383=+25 ;2. KO. KA-TELJELE Y-koordinaadi méatepunkt -
Q384=+25 ;3. KO. KA-TELJELE Z-koordinaadi mddtepunkt N
Q333=+0 ;TUGIPUNKT Naidu Z seadmine vaartusele 0 ™

3 CALL PGM 35K47 Too6tlusprogrammi kutsumine

4 END PGM CYC413 MM
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3.2 Tugipunktide automaatne n!ramine

M&d6detud avaderingi kese tuleb hilisemaks
kasutamiseks kirjutada eelseadetabelisse.

Tdoriista 0 kutsumine kontaktanduri telie maaramiseks

Tsukli definitsioon tugipunkti seadmiseks kontaktanduri teljel
Mo&btepunkt: X-koordinaat

Md&d&tepunkt: Y-koordinaat

Mo&btepunkt: Z-koordinaat

Ohutu kaugus lisaks MP6140-le

Kdrgus, millel kontaktanduri telg saab liikuda ilma kokkupdrketa
Z-koordinaat kirjutatakse ritta 1

Kontaktanduri telje 0 seadmine

Arvutatud tugipunkti salvestamine seotuna seadmepdhise
koordinaatsiisteemiga (REF-siisteem) eelseadetabelisse
PRESET.PR

-
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3 TCH PROBE 416 TUGIPUNKT AVADERINGI
KESKEL

Q273=+35 ;1. TELJE KESE
Q274=+35 ;2. TELJE KESE
Q262=50 ;NIMILABIMOOT
Q291=+90 ;1. AVA NURK
Q292=+180;2. AVA NURK
Q293=+270;3. AVA NURK

Avaderingi keskpunkt: X-koordinaat
Avaderingi keskpunkt: Y-koordinaat
Avaderingi labimddt

Polaarkoordinaatide nurk 1. ava keskpunktile
Polaarkoordinaatide nurk 2. ava keskpunktile
Polaarkoordinaatide nurk 3. ava keskpunktile

aaramine

Q261=+15 ;MOOTEKORGUS
Q260=+10 ;OHUTU KORGUS
Q305=1 ;NR. TABELIS
Q331=+0 ;TUGIPUNKT
Q332=+0 ;TUGIPUNKT

Q303=+1 ;MOOTEVAARTUSE
ULEKANDMINE

Koordinaat kontaktanduri teljel, millel toimub mddtmine
Kdrgus, millel kontaktanduri telg saab liikuda ilma kokkupdrketa

Avaderingi keskme (X ja Y) kirjutamine ritta 1

Arvutatud tugipunkti salvestamine seotuna seadmepdhise
koordinaatsusteemiga (REF-slisteem) eelseadetabelisse
PRESET.PR

Q381=0 ;MOOTMINE KA-TELJEL Kontaktanduri teljele ei seata tugipunkti
Q382=+0 ;1. KO. KA-TELJELE
Q383=+0 ;2. KO. KA-TELJELE
Q384=+0 ;3. KO. KA-TELJELE
Q333=+0 ;TUGIPUNKT

4 CYCL DEF 247 TUGIPUNKTI SEADMINE
Q339=1 sTUGIPUNKTI NUMBER

6 CALL PGM 35KLZ

7 END PGM CYC416 MM

Funktsioon maaramata
Funktsioon maaramata
Funktsioon maaramata

Funktsioon maaramata

3.2 Tugipunktide automaatne m

Uue eelseade aktiveerimine tsukliga 247

Too6tlusprogrammi kutsumine
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3.3 Toorikute automaatne mootmine

3.3 Toorikute automaatne

mootmine

Ulevaade

Tsiikkel

Funktsiooni-
klahv

TNC-l on 12 tsUklit, millega saab toorikuid automaatselt mdéta:

Lehekiilg

0 TUGITASAND Koordinaadi
mdd&tmine valitaval teljel

Lk 114

1 TUGITASAND POLAARNE Punkti
md&o&tmine, médtmissuund nurga abil

Lk 115

420 NURGA MOOTMINE Nurga
modtmine tootlustasandis

Lk 116

421 AVA MOOTMINE Ava asendi ja
|abim66du mdoétmine

Lk 118

422 RINGI MOOTMINE VALJAST
Umartapi asendi ja labimdddu
md&o&tmine

Lk 121

423 NELINURGA MOOTMINE SEEST
Nelinurktasku asendi, pikkuse ja laiuse
modtmine

Lk 124

424 NELINURGA MOOTMINE
VALJAST Nelinurktapi asendi, pikkuse
ja laiuse mddtmine

Lk 127

425 LAIUSE MOOTMINE SEEST
(2. funktsiooniklahvide tasand) Soone
laiuse mdbtmine seest

Lk 130

426 HARJA MOOTMINE VALJAST
(2. funktsiooniklahvide tasand) Harja
md&o&tmine valjast

Lk 132

427 KOORDINAADI MOOTMINE
(2. funktsiooniklahvide tasand)
Suvalise koordinaadi md&tmine
valitaval teljel

Lk 134

430 AVADERINGI MOOTMINE
(2. funktsiooniklahvide tasand)
Avaderingi asendi ja |abimd6du
modtmine

a
@
El

Lk 137

431 TASANDI MOOTMINE
(2. funktsiooniklahvide tasand) Tasandi
A- ja B-teljenurga mdétmine

a
EE:‘]
2

Lk 140

108
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Mootetulemuste protokollimine

Koigi tsuklite puhul, millega saab toorikuid automaatselt modta
(erandid: tsuklid O ja 1), saate lasta TNC-I koostada m&dteprotokolli.
Vastavas mootmistsiiklis saab defineerida, kas TNC peab

modteprotokolli faili salvestama
esitama mddteprotokolli ekraanil ja programmi katkestama
ei pea mooteprotokolli looma

Kui soovite mddteprotokolli mingisse faili salvestada, salvestab TNC
andmed vaikimisi ASClI-failina kausta, mille jargi luuakse
modteprogramm. Lisaks on vdimalik mddteprotokolli andmesideliidese
kaudu printerisse saata voi arvutisse salvestada. Selleks seadke
funktsioon Trikkimine (liideste konfiguratsioonimentits) asendisse
RS232:\ (vt ka kasutusjuhend, MOD-funktsioonid, Andmesideliidese
seadistamine).

@ Koik protokollifailis sisalduvad mooétevaartused on seotud
nullpunktiga, mis oli aktiivne vastava tsukli teostamise ajal.
Lisaks saab koordinaatstisteemi tasandil péorata voi 3D-
POOR abil kallutada. Nendel juhtudel arvutab TNC
modtetulemused Umber vastavasse aktiivsesse
koordinaatsisteemi.

Mobteprotokolli valjastamiseks andmesideliidese kaudu
kasutage HEIDENHAINI andmeedastustarkvara
TNCremo.
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3.3 Toorikute automaatne mootmine

Naide: protokollifail mddtmistsiikli 421 jaoks:
Mooteprotokoll, mo6tmistsiikkel 421 Ava mo6tmine

Kuupaev: 30.06.2005
Kellaaeg: 06:55:04
Médteprogramm: TNC\GEH35712\CHECK1.H

Nimivaartused:peatelje kese: 50,0000
korvaltelje kese: 65,0000
Labimoot: 12,0000

Etteantud piirvaartused:peatelje keskme suurim méét: 50,1000
peatelje keskme vahim modt: 49,9000

korvaltelje keskme suurim mdét: 65,1000

korvaltelje keskme vahim moat: 64,9000

Ava suurim moot: 12,0450

ava vahim moét: 12,0000

Tegelikud vaartused:peatelje kese: 50,0810
korvaltelje kese: 64,9530
Labimdot: 12,0259

Halbed:peatelje kese: 0,0810
korvaltelje kese: -0,0470
Labimoot: 0,0259

Muud mdéétetulemused: mddtekorgus: -5.0000

Maooteprotokolli I6pp

110
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Mootetulemused Q-parameetrites

Vastava mo6tmistsukli mdédtetulemused kannab TNC
lldkasutatavatesse Q-parameetritesse Q150 kuni Q160. Halbed
etteantud vaartustest salvestatakse parameetrites Q161 kuni Q166.
Arvestage tulemusparameetrite tabeliga, mis esitatakse koos iga tstkli
kirjeldusega.

Lisaks kuvab TNC tsiikli defineerimisel tulemusparameetrid vastava
tstkli abikuval (vt. pilt paremal Glal). Seejuures kuulub hele
esiletdstetud tulemusparameeter vastava sisestusparameetri juurde.

Mootmise olek

Monede tsiiklite korral saab Uldkasutatavate Q-parameetrite Q180
kuni Q182 kaudu esitada m&dtmise oleku paringu:

Manuslais

rezins

Mé&ris. augst.

skenés.

Programm&sana un redigésana

SHSE s

als 1w

2
3
a
5

%6 TCH PROBE 423 MEAS. RECTAN. INS >

)

BLK FORM 0.2 X+100 V+100 Z+@
TOOL CALL 1 Z S5000

L Zz+1@0 R® FMAX

L X-2@ v+30 RO FMAX M3
0273=+0 SCENTER IN 1ST AXIS
0z74=+0 FCENTER IN ZND AXIS
0282=+0 31ST SIDE LENGTH
0283=+0 7SECOND SIDE LENGTH
NN ;MEASURING HEIGHT
0320=+0 3SET-UP CLEARANCE
0260=+100 ;CLEARANCE HEIGHT
0301=+1 3MOVE TO CLEARANCE
0z84=+0 3MAX. LIMIT 1ST SIDE >

END PGM NEU MM

EL

Mooteolek Parameetri vaartus
Moéotevaartused on lubatud hélbe piires Q180 =1
Jareltodtlus vajalik Q181 =1
Praakdetail Q182 =1

TNC seab jarelt66tluse vdi praagi marguande, kui méni médtevaartus
jaab valjapoole lubatud halbe piire. Et teha kindlaks, milline
mddbtevaartus jaab valjapoole lubatud halbe piire, vaadake lisaks
mddteprotokolli voi kontrollige vastavate mddtetulemuste (Q150 kuni
Q160) piirvaartusi.

Tsukli 427 puhul 1ahtub TNC tavaliselt sellest, et m6ddetakse valist
mdb&tu (tappi). Suurima ja véhima mdddu ning mddtmissuuna vastava
valikuga saab siiski md&tmise olekut korrigeerida.
@ TNC esitab olekumarguande ka siis, kui lubatud halbeid
voi suurimaid ega vahimaid vaartusi ei sisestata.

Lubatud halbe kontroll

Enamiku tooriku kontrolltstiklite korral saab lasta TNC-I teha lubatud
halbe kontrolli. Selleks defineerige tsukli definitsioonis ndutavad
piirvaartused. Kui Te ei soovi kontrollida lubatud halbeid, siis sisestage
need parameetrid 0-ga (= eelseatud vaartus)
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3.3 Toorikute automaatne mootmine

Tooriistakontroll

Mdnede tooriku kontrolltstiklite korral saab lasta TNC-I teha
todriistakontrolli. Sellisel juhul jalgib TNC, kas

nimivaartusest halbimise t6ttu (vaartused Q16x-s) on tarvis
korrigeerida todriistaraadiust

nimivaartusest halbimine (vaartused Q16x-s) on suurem kui tooriista
murdumistolerants.

Tooriista korrigeerimine

@ Funktsioon on aktiivne vaid

aktiivse tooriistatabeli korral

kui tsliklis on sisse lUlitatud tdoriistakontroll: Q330 ei
vordu 0 voi sisestatakse toriista nimi. To0riista nime
sisestamise valige funktsiooniklahvi abil. Spetsiaalselt
AWT-Weberi jaoks: TNC ei kuva enam paremat
ulakoma.

Mitme korrektuurmdotmise korral liidab TNC vastava
mdddetud halbe tdoriistatabelis juba salvestatud
vaartusega.

TNC korrigeerib tooriistaraadiust tooriistatabeli veerus pdhimbtteliselt
alati, ka siis, kui méo6detud halve on etteantud lubatud halbe piires. Kui
tuleb teha jareltoétlust, siis saab NC-programmis saata paringu
parameetri Q181 abil (Q181=1: jareltddtlus vajalik).

Tsukli 427 korral kehtib lisaks:

Kui mddteteljena on defineeritud mdni aktiivse tootlustasandi telg
(Q272 = 1 vdi 2), teostab TNC tdoriistaraadiuse korrektuuri, nagu
eespool kirjeldatud. Korrektuuri suuna maarab TNC defineeritud
nihkesuuna alusel (Q267)

Kui mddteteljena on valitud kontaktanduri telg (Q272 = 3), teostab
TNC tdoriista pikkuse korrektuuri
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tooriista purunemiskontrolli abil

@ Funktsioon on aktiivne vaid

aktiivse tooriistatabeli korral

kui tstiklis on sisse lilitatud tooriistakontroll (sisestatud
Q330 ei vordu 0)

kui sisestatud tooriistanumbrile tabelis antud
murdumistolerantsi RBREAK vaartus on suurem kui 0
(vt ka kasutusjuhend, ptk. 5.2 "Tédriistaandmed")

3.3 Toorikute automaatne mootmine

TNC annab veateate ja peatab programmi, kui mdddetud halve on
suurem todriista murdumistolerantsist. Samaaegselt blokeerib see
tooriista tdoriistatabelis (veerg TL = L).

Mootetulemuste referentssiisteem

TNC valjastab kdik mddtetulemused tulemusparameetritesse ja
protokollifaili aktiivses — vajadusel ka nihutatud vodi/ja p66ratud/
kallutatud - koordinaatsisteemis.
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3.3 Toorikute automaatne m

TUGITASAND (kontaktanduri tsiikkel 0,
DIN/ISO: G55)

1

114

Kontaktandur ligub 3D-liikumises kiire ettenihkega (vaartus
MP6150-st véi MP6361-st) tsiiklis programmeeritud
eelasendisse

Seejarel teostab kontaktandur md&tmise ettenihkega
modtmistoimingu (MP6120 v6i MP6360). M66tmissuund
maaratakse tsiklis

Kui TNC on maaranud asendi, ligub kontaktandur tagasi mo6tmise
algasendisse ja salvestab mdddetud koordinaadi Q-
parameetrisse. Lisaks salvestab TNC asendi koordinaadid, milles
kontaktandur asub lilitussignaali hetkel, parameetritesse Q115
kuni Q119. Nende parameetrite vaartuste juures ei arvesta TNC
sondi pikkust ja raadiust

@ Enne programmeerimist poorake tiahelepanu

Positsioneerige kontaktandur eelnevalt nii, et liikumisel
programmeeritud eelasendisse oleks valistatud
kokkupdrge.

Parameetri nr. tulemuse jaoks: sisestage Q-parameetri

Ja [ number, millele omistatakse koordinaadi vaartus

Maatetelg/mdodtesuund: sisestage teljevaliku klahviga
vOi ASClI-klaviatuurilt mddtetelg ja mootesuuna mark.
Kinnitage klahviga ENT

Asendi nimiviirtus: sisestage teljevaliku klahvidega
vOi ASClI-klaviatuurilt kdik kontaktanduri
eelpositsioneerimiseks vajalikud koordinaadid

Sisestuse I6petamine: vajutage klahvi ENT

74\

gm O——

&

¥

Naide: NC-laused

67 TCH PROBE 0.0 TUGITASAND QS5 X-
68 TCH PROBE 0.1 X+5 Y+0 Z-5
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TUGITASAND Polaarne (kontaktanduri tsuikkel 1)

Kontaktanduri tsiikkel 1 maarab suvalises méodtmissuunas tooriku
suvalise asendi.

1 Kontaktandur liigub 3D-liikumises kiire ettenihkega (vaartus
MP6150-st voi MP6361-st) tstiklis programmeeritud
eelasendisse

2 Seejarel teostab kontaktandur médtmise ettenihkega
mobdtmistoimingu (MP6120 voi MP6360). Mdotmise kaigus liigub
TNC samaaegselt 2 teljel (sdltuvalt méotenurgast). Mddtesund
tuleb tsiiklis maarata polaarnurga abil

3 Kui TNC on asendi maaranud, liigub kontaktandur tagasi méétmise
algasendisse. TNC salvestab asendi koordinaadid, milles
kontaktandur asub lllitussignaali hetkel, parameetritesse Q115
kuni Q119.

@ Enne programmeerimist poorake tahelepanu

Positsioneerige kontaktandur eelnevalt nii, et likumisel
programmeeritud eelasendisse oleks valistatud

kokkupdrge.
1 _ea Maatetelg: sisestage teljevaliku klahviga vdi ASCII-
@ klaviatuurilt mddtetelg. Kinnitage klahviga ENT

Maodotenurk: mdoteteljega, millel kontaktandur peab
liikuma, seotud nurk

Asendi nimivéirtus: sisestage teljevaliku klahvidega
voi ASClI-klaviatuurilt kdik kontaktanduri
eelpositsioneerimiseks vajalikud koordinaadid

Sisestuse I6petamine: vajutage klahvi ENT
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Néide: NC-laused

67 TCH PROBE 1.0 TUGITASAND POLAARNE
68 TCH PROBE 1.1 X NURK: +30
69 TCH PROBE 1,2 X+5 Y+0 Z-5
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3.3 Toorikute automaatne mootmine

NURGA MOOTMINE (kontaktanduri
tsukkel 420, DIN/ISO: G420)

Kontaktanduri tsiikkel 420 maarab nurga, mille suvaline sirge
moodustab todtlustasandi peateljega.

Yi

1 TNC positsioneerib kontaktanduri kiire ettenihkega (vaartus
MP6150-st voi MP6361-st) ja positsioneerimisloogika jargi (vt
~Kontaktanduri tsiiklite teostamine” Ik 26) programmeeritud
md&d&tepunkti 1. TNC nihutab seejuures kontaktandurit vastupidiselt
maaratud nihkesuunale ohutu kauguse vorra

2 Seejarel liigub kontaktandur maaratud mdotekdrgusele ja teostab
esimese mdotmistoimingu anduri ettenihkega (MP6120 voi

MP6360) I

©

3 Seejarel liigub kontaktandur jargmisse mddtepunkti 2 ja teostab

teise modtmistoimingu R\
4 TNC positsioneerib kontaktanduri tagasi ohutule kérgusele ja

salvestab maaratud nurga jargmisesse Q-parameetrisse:

© m—

Y

Parameetri number Tahendus
Q150 Moddetud nurk, seotud tootlustasandi +
peateljega Q267

Y A
Q272=2 +

Enne programmeerimist poorake tdahelepanu

Enne tsukli defineerimist programmeerige kontaktanduri
telje defineerimiseks tddriista kutsumine.

Q266 \ 3 MP6140
w20 1. telje 1. mddtepunkt Q263 (absoluutne): esimese Q264 ad0
= md&otepunkti koordinaat to6tlustasandi peateljel {} b
D

2. telje 1. mddtepunkt Q264 (absoluutne): esimese

) . e : ; Wz -
mo&otepunkti koordinaat té6tlustasandi kdrvalteljel X

1. telje 2. mdotepunkt Q265 (absoluutne): teise Q263 Q265 Q272=1
modtepunkti koordinaat tootlustasandi peateljel

2. telje 2. mddtepunkt Q266 (absoluutne): teise
md&otepunkti koordinaat to6tlustasandi kdrvalteljel

Maatetelg Q272: telg, millel toimub md&tmine:
1: peatelg = mobtetelg

2: kdrvaltelg = mootetelg

3: kontaktanduri telg = mdétetelg
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@ Kui kontaktanduri telg = mootetelg, siis poorake
tihelepanu:

valige Q263 = Q265, kui nurka tuleb moota A-telje suunas;
valige Q263 ei vordu Q265, kui nurka tuleb médta B-telje
suunas;

3.3 Toorikute automaatne mootmine

Liikumissuund 1 Q267: suund, milles kontaktandur
laheneb toorikule:

-1: Lilkumissuund negatiivne Z A
+1: Liikkumissuund positiivne

Maootekorgus kontaktanduri teljel Q261 (absoluutne):
mobtepea keskme koordinaat (= puutepunkt)
kontaktanduri teljel, millel toimub m&&tmine

— 9

Q260

Ohutu kaugus Q320 (inkrementaalne): mdotepunkti ja
kontaktanduri md6tepea vaheline lisakaugus Q320
toimib téiendavalt MP6140-le Q261

Ohutu korgus Q260 (absoluutne): koordinaat @Q

<V

kontaktanduri teljel, kus ei saa toimuda kokkupdrget
kontaktanduri ja tooriku (hoidepea) vahel

Liikumine ohutule kdorgusele Q301: maarake, kuidas
peab kontaktandur t6otluste vahel liikkuma:

0: mddtepunktide vahel mddtekdrgusele

1: mddtepunktide vahel ohutul kérgusel

M@oéteprotokoll Q281: maarake, kas TNC peab looma 5 TCH PROBE 420 NURGA MOOTMINE

Naide: NC-laused

modteprotokolli: Q263=+10 ;1. PUNKT, 1. TELG
0: mobteprotokolli ei looda

1: Méoteprotokoll luuakse: tavaliselt paigutab TNC Q264=+10 ;1. PUNKT, 2. TELG
pl’OtOkO"lfal'l TCHPR420.TXT kausta, kus on Q265=+15 ;2. PUNKT, 1. TELG
salvestatud ka md&teprogramm

2: programm katkestatakse ja mééteprotokoll Q266=+95 ;2. PUNKT, 2. TELG
kuvatakse TNC-ekraanile. Jatkake programmi NC- Q272=1 ;MOOTETELG
stardiga

Q267=-1 ;LIIKUMISSUUND
Q261=-5 ;MOOTEKORGUS
Q320=0 ;OHUTU KAUGUS
Q260=+10 ;OHUTU KORGUS

Q301=1 ;LIIKUMINE OHUTULE
KORGUSELE

Q281=1 ;MOOTEPROTOKOLL
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3.3 Toorikute automaatne mootmine

AVA MOOTMINE (kontaktanduri tsiikkel 421,
DIN/ISO: G421)

Kontaktanduri tstikkel 421 maarab ava (imartasku) keskpunkti ja

labim&ddu. Vastavate lubatud halvete vaartuste defineerimisel tsuklis
vordleb TNC nimi- ja tegelikke vaartusi ja salvestab halbed Y A
slisteemiparameetrites.

1 TNC positsioneerib kontaktanduri kiire ettenihkega (vaartus
MP6150-st véi MP6361-st) ja positsioneerimisloogika jargi (vt
~Kontaktanduri tsiiklite teostamine” Ik 26) moétepunkti 1. TNC
arvutab mddétepunktid tsikli andmetest ja ohutust kaugusest
MP6140-st

2 Seejarel liigub kontaktandur maaratud méotekdrgusele ja teostab
esimese mdotmistoimingu anduri ettenihkega (MP6120 voi
MP6360). TNC maarab mddtmissuuna automaatselt séltuvalt
programmeeritud lahtenurgast

3 Seejarel liigub kontaktandur ringjoont médda, kas méotekdrgusel
voi ohutul kérgusel, jargmisse mddtepunkti 2 ja teostab seal teise
md&d&tmistoimingu

4 TNC positsioneerib kontaktanduri md6tepunkti = ja seejarel
md&d&tepunkti 4 ning teostab seal kolmanda ja neljanda
md&o&tmistoimingu

5 Seejarel positsioneerib TNC kontaktanduri tagasi ohutule
kdrgusele ja salvestab tegelikud vaartused ja hdlbed jargmistesse
Q-parameetritesse:

¥

Parameetri number Téhendus

Q151 Peatelje keskme tegelik vaartus
Q152 Korvaltelje keskme tegelik vaartus
Q153 Labimd6du tegelik vaartus

Q161 Peatelje keskme halve

Q162 Korvaltelje keskme halve

Q163 Labiméddu halve

Enne programmeerimist poorake tdahelepanu

Enne tsukli defineerimist programmeerige kontaktanduri
telje defineerimiseks tddriista kutsumine.
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az1 1. telje kese Q273 (absoluutne): ava kese
[@]] tdétiustasandi peateljel. BIPGIE

Yi Q320
2. telje kese Q274 (absoluutne): ava kese

tootlustasandi korvalteljel.

3.3 Toorikute automaatne mootmine

Nimilibiméot Q262: sisestage ava labimdot.

Lihtenurk Q325 (absoluutne): nurk té6tlustasandi -
peatelie ja esimese mddtepunkti vahel Q274

Q276
Q262
Q275

Nurga samm Q247 (inkrementaalne): nurk kahe
mdd&tepunkti vahel, nurga sammu méargi maarab
tootlussuund (- = kellaosuti suund). Kaarte
mdd&tmiseks programmeerige nurga samm
vaiksemana kui 90°

x \

O27310279

I% Mida vaiksem nurga samm programmeeritakse, seda
ebatapsemalt arvutab TNC ava méddu. Vahim
sisestusvaartus: 5°.

Maodtekorgus kontaktanduri teljel Q261 (absoluutne): zi
mobtepea keskme koordinaat (= puutepunkt)
kontaktanduri teljel, millel toimub m&&tmine

Ohutu kaugus Q320 (inkrementaalne): mdotepunkti ja
kontaktanduri mdo6tepea vaheline lisakaugus Q320
toimib taiendavalt MP6140-le

Ohutu kdrgus Q260 (absoluutne): koordinaat
kontaktanduri teljel, kus ei saa toimuda kokkupdrget

kontaktanduri ja tooriku (hoidepea) vahel E\

3

Q260

Q261

<V

Liikumine ohutule kdorgusele Q301: maarake, kuidas
peab kontaktandur t6otluste vahel liikkuma:

0: mddtepunktide vahel mddtekdrgusele

1: mddtepunktide vahel ohutul kérgusel

Ava suurim médt Q275: ava (Umartasku) suurim
lubatud labimdot

Ava vihim méét Q276: ava (Umartasku) vahim lubatud
l1abimdot

1. telje keskme hilve Q279 (absoluutne): asendi
lubatud halve té6tlustasandi peateljel.

2. telje keskme hilve Q280 (absoluutne): asendi
lubatud halve t66tlustasandi korvalteljel.
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3.3 Toorikute automaatne mootmine

Moateprotokoll Q281: maarake, kas TNC peab looma
mo&dteprotokolli:

0: mddteprotokolli ei looda

1: Modteprotokoll luuakse: tavaliselt paigutab TNC
protokollifaili TCHPR421.TXT kausta, kus on
salvestatud ka moé6teprogramm

2: programm katkestatakse ja m&6teprotokoll
kuvatakse TNC-ekraanile. Jatkake programmi NC-
stardiga

PGM-stopp hiilbe iiletamise korral Q309: méaarake,
kas TNC peab lubatud halbe lletamisel programmi
katkestama ja veateate andma:

0: programmi ei katkestata, veateadet ei anta

1: programm katkestatakse, antakse veateade

Tooriista number kontrollimiseks Q330: maarake, kas
TNC peab teostama t6oriista kontrolli (vt
»Tooriistakontroll” [k 112)

0: kontrolli ei aktiveerita

>0: tooriista number todriistatabelis TOOL. T

Maodtepunktide arv (4/3) Q423: maarake, kas TNC
peab tapi mé6tma 4 véi 3 mddtmistoiminguga:

4: 4 mootepunkti kasutamine (standardseade)

3: 3 mdodtepunkti kasutamine

Naide: NC-laused

5 TCH PROBE 421 AVA MOOTMINE

Q273=+50 ;1. TELJE KESE
Q274=+50 ;2. TELJE KESE
Q262=75 ;NIMILABIMOOT
Q325=+0 ;LAHTENURK
Q247=+60 ;NURGASAMM
Q261=-5 ;MOOTEKORGUS
Q320=0 ;OHUTU KAUGUS
Q260=+20 ;OHUTU KORGUS

Q301=1 ;LIIKUMINE OHUTULE
KORGUSELE

Q275=75,12;SUURIM MOOT
Q276=74,95;VAHIM MOOT

Q279=0,1 ;1. KESKME HALVE
Q280=0,1 ;2. KESKME HALVE
Q281=1 ;MOOTEPROTOKOLL
Q309=0 ;PGM-STOPP VEA KORRAL
Q330=0 ;TOORIISTA NUMBER
Q423=4 ;MOOTEPUNKTIDE ARV
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RINGI MOOTMINE VALJAST (kontaktanduri
tsukkel 422, DIN/ISO: G422)

Kontaktanduri tsiikkel 422 maarab Gmartapi keskpunkti ja labiméddu.
Vastavate lubatud hélvete vaartuste defineerimisel tstiklis vordleb
TNC nimi- ja tegelikke vaartusi ja salvestab halbed
suisteemiparameetrites.

1

TNC positsioneerib kontaktanduri kiire ettenihkega (vaartus
MP6150-st vbi MP6361-st) ja positsioneerimisloogika jargi (vt
~Kontaktanduri tsiiklite teostamine” Ik 26) mddtepunkti 1. TNC
arvutab méotepunktid tsiikli andmetest ja ohutust kaugusest
MP6140-st

Seejarel liigub kontaktandur maaratud méoétekdrgusele ja teostab
esimese moo6tmistoimingu anduri ettenihkega (MP6120 voi
MP6360). TNC maarab mdétmissuuna automaatselt sdltuvalt
programmeeritud lahtenurgast

Seejarel liigub kontaktandur ringjoont médda, kas méotekdrgusel
voi ohutul kérgusel, jargmisse mbotepunkti 2 ja teostab seal teise
mddtmistoimingu

TNC positsioneerib kontaktanduri mdétepunkti = ja seejarel
mdd&tepunkti 4 ning teostab seal kolmanda ja neljanda
md&6tmistoimingu

Seejarel positsioneerib TNC kontaktanduri tagasi ohutule
kdrgusele ja salvestab tegelikud vaartused ja halbed jargmistesse
Q-parameetritesse:

Parameetri number Tahendus

¥

Q151 Peatelje keskme tegelik vaartus

Q152 Kdrvaltelje keskme tegelik vaartus

Q153 Labim&odu tegelik vaartus

Q161 Peatelje keskme halve

Q162 Korvaltelje keskme halve

Q163 Labimdodu hélve

Enne programmeerimist poorake tahelepanu

Enne tsikli defineerimist programmeerige kontaktanduri
telje defineerimiseks tooriista kutsumine.
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3.3 Toorikute automaatne mootmine

1. telje kese Q273 (absoluutne): tapi kese
todtlustasandi peateljel.

Y
N
N

8

YA

2. telje kese Q274 (absoluutne): tapi kese
tootlustasandi korvalteljel.

Nimilibim66t Q262: sisestage tapi 1abimdot.

Lihtenurk Q325 (absoluutne): nurk td6tlustasandi 250 D& 2\
peatelje ja esimese mddtepunkti vahel Q274 AL ]

Q278
Q262
Q277

Nurga samm Q247 (inkrementaalne): nurk kahe
md&btepunkti vahel, nurga sammu margi maarab
tootlussuund (- = kellaosuti suund). Kaarte
mo&otmiseks programmeerige nurga samm
vaiksemana kui 90°

Y

027310279

@ Mida vaiksem nurga samm programmeerida, seda
ebatapsemalt arvutab TNC tapi méodu. Vaikseim
sisestusvaartus: 5°.

Maodtekdrgus kontaktanduri teljel Q261 (absoluutne): zA
moodtepea keskme koordinaat (= puutepunkt)
kontaktanduri teljel, millel toimub m&&tmine

Ohutu kaugus Q320 (inkrementaalne): mdotepunkti ja Q260

kontaktanduri m&6tepea vaheline lisakaugus Q320
toimib taiendavalt MP6140-le

Ohutu kérgus Q260 (absoluutne): koordinaat
kontaktanduri teljel, kus ei saa toimuda kokkupdrget

kontaktanduri ja tooriku (hoidepea) vahel E\

¥

Liikumine ohutule kdorgusele Q301: maarake, kuidas
peab kontaktandur t66tluste vahel liikuma:

0: mdotepunktide vahel mddtekdrgusele

1: mddtepunktide vahel ohutul kérgusel

Tapi suurim méét Q277: tapi suurim lubatud 1abimddt
Tapi vihim médt Q278: tapi vahim lubatud 18bimdot

1. telje keskme hillve Q279 (absoluutne): asendi
lubatud halve tdétlustasandi peateljel.

2. telje keskme hilve Q280 (absoluutne): asendi
lubatud halve té6tlustasandi kérvalteljel.
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Médteprotokoll Q281: maérake, kas TNC peablooma  Néide: NC-laused

Q281=1 ;MOOTEPROTOKOLL
Q309=0 ;PGM-STOPP VEA KORRAL
Q330=0 ;TOORIISTA NUMBER
Q423=4 ;MOOTEPUNKTIDE ARV

Q
mé&dteprotokolli: - c
0: modteprotokolli ei looda 5 TCH PROBE 422 RINGI MOOTMINE —
1: M&oteprotokoll luuakse: tavaliselt paigutab TNC VALJAST ‘g
protokollifaili TC~I-IPR422.TXT kausta, kus on Q273=+50 ;1. TELJE KESE 0
salvestatud ka méoteprogramm 10
2: programm katkestatakse ja mddteprotokoll Q274=+50 ;2. TELJE KESE E
kuvat'akse TNC-ekraanile. Jatkake programmi NC- Q262=75 ;NIMILABIMOOT
stardiga = Q
. . s Q325=4+90 ;LAHTENURK c
PGM-stopp hilbe iiletamise korral Q309: maarake, -
kas TNC peab lubatud hélbe lletamisel programmi Q247=+30 ;NURGASAMM ©
katkestama jg \(eateate andma: _ Q261=-5 ;MOOTEKORGUS ©
0: programmi ei katkestata, veateadet ei anta E
1: programm katkestatakse, antakse veateade Q320=0 ;OHUTU KAUGUS o)
- . ) vt
Tooriista number kontrollimiseks Q330: maarake, kas Q260=+10 ;OHUTU KORGUS =S
TNC peab teostama todriista kontrolli (vt Q301=0 ;LIIKUMINE OHUTULE (4]
,,Toorustal'(or.\trolll" Ik 1.12): KORGUSELE )
0: kontrolli ei aktiveerita — )
>0: téoriista number tooriistatabelis TOOL.T Q275=35,15;SUURIM MOOT 3
Madotepunktide arv (4/3) Q423: maarake, kas TNC Q276=34,9 ;VAHIM MOOT =
peab tapi médtma 4 vdi 3 mdbtmistoiminguga: Q279=0,05 ;1. KESKME HALVE (o]
4: 4 mdotepunkti kasutamine (standardseade) = (o)
3: 3 mdodtepunkti kasutamine Q280=0,05 ;2. KESKME HALVE Tt
0
™
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© NELINURGA MOOTMINE SEEST (kontaktanduri

E tsuikkel 423, DIN/ISO: G423)
b Kontaktanduri tstikkel 423 maarab nelinurktasku keskpunkti, pikkuse
:8 ja laiuse. Vastavate lubatud halvete vaartuste defineerimisel tsuklis,

vordleb TNC nimi- ja tegelikke vaartusi ja salvestab halbed Y A
slisteemiparameetrites.

1 TNC positsioneerib kontaktanduri kiire ettenihkega (vaartus
MP6150-st véi MP6361-st) ja positsioneerimisloogika jargi (vt
~Kontaktanduri tsiiklite teostamine” Ik 26) moétepunkti 1. TNC
arvutab mddétepunktid tsikli andmetest ja ohutust kaugusest
MP6140-st

2 Seejarel liigub kontaktandur maaratud méotekdrgusele ja teostab
esimese mdotmistoimingu anduri ettenihkega (MP6120 voi

MP6360) N
3 Seejarel liigub kontaktandur kas teljega paralleelselt 4@%

md&o&tekdrgusel voi lineaarselt ohutul kdrgusel jargmisse
md&o&tepunkti 2 ja teostab seal teise m66tmistoimingu

4 TNC positsioneerib kontaktanduri mddtepunkti = ja seejarel
mdbtepunkti 4 ning teostab seal kolmanda ja neljanda
md&d&tmistoimingu

5 Seejarel positsioneerib TNC kontaktanduri tagasi ohutule
kérgusele ja salvestab tegelikud vaartused ja hdlbed jargmistesse
Q-parameetritesse:

'V

3.3 Toorikute automaatne m

Parameetri number Tahendus

Q151 Peatelje keskme tegelik vaartus

Q152 Korvaltelje keskme tegelik vaartus
Q154 Peatelje kiilje pikkuse tegelik vaartus
Q155 Kdrvaltelje kilje pikkuse tegelik vaartus
Q161 Peatelje keskme halve

Q162 Korvaltelje keskme halve

Q164 Peatelje kilje pikkuse halve

Q165 Kérvaltelje kulje pikkuse halve

@ Enne programmeerimist poorake tihelepanu

Enne tsukli defineerimist programmeerige kontaktanduri
telje defineerimiseks todriista kutsumine.

Kui tasku mé6dud ja ohutu kaugus ei véimalda
eelpositsioneerimist méodtepunktide lahedusse, mdéddab
TNC alati Iahtuvalt tasku keskmest. Kontaktandur ei liigu
siis nelja mddtepunkti vahel ohutule kérgusele.
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azs 1. telje kese Q273 (absoluutne): tasku kese
= téotlustasandi peateljel. Q284

2. telje kese Q274 (absoluutne): tasku kese Yi
tootlustasandi korvalteljel.

3.3 Toorikute automaatne mootmine

1. kiilje pikkus Q282: tasku pikkus, paralleelne
to6tlustasandi peateljega

......................

2. kiilje pikkus Q283: tasku pikkus, paralleelne Q2740280
tootlustasandi korvalteljega

Q287
Q283
Q286

Mootekorgus kontaktanduri teljel Q261 (absoluutne):
mobtepea keskme koordinaat (= puutepunkt)
kontaktanduri teljel, millel toimub m&&tmine

\‘

<V

Ohutu kaugus Q320 (inkrementaalne): m&dtepunkti ja
kontaktanduri md6tepea vaheline lisakaugus Q320 O77EZE
toimib taiendavalt MP6140-le

Ohutu kérgus Q260 (absoluutne): koordinaat
kontaktanduri teljel, kus ei saa toimuda kokkupdrget
kontaktanduri ja tooriku (hoidepea) vahel zA

Liikumine ohutule kdorgusele Q301: maarake, kuidas
peab kontaktandur tootluste vahel likuma:

0: mddtepunktide vahel mddtekdrgusele

1: médtepunktide vahel ohutul kérgusel

—

Q260

1. kiilje suurim pikkus Q284: tasku suurim lubatud
pikkus

1. kiilje viihim pikkus Q285: tasku vahim lubatud
pikkus

Q261

MMM

e

<V

2. kiilje suurim pikkus Q286: tasku suurim lubatud MP6140

laius +
Q320

2. kiilje viihim pikkus Q287: tasku vahim lubatud laius

1. telje keskme hillve Q279 (absoluutne): asendi
lubatud halve té6tlustasandi peateljel.

2. telje keskme hilve Q280 (absoluutne): asendi
lubatud halve té6tlustasandi korvalteljel.
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3.3 Toorikute automaatne mootmine

Moateprotokoll Q281: maarake, kas TNC peab looma
mo&dteprotokolli:

0: mddteprotokolli ei looda

1: Modteprotokoll luuakse: tavaliselt paigutab TNC
protokollifaili TCHPR423.TXT kausta, kus on
salvestatud ka moé6teprogramm

2: programm katkestatakse ja m&6teprotokoll
kuvatakse TNC-ekraanile. Jatkake programmi NC-
stardiga

PGM-stopp hiilbe iiletamise korral Q309: méaarake,
kas TNC peab lubatud halbe lletamisel programmi
katkestama ja veateate andma:

0: programmi ei katkestata, veateadet ei anta

1: programm katkestatakse, antakse veateade

Tooriista number kontrollimiseks Q330: maarake, kas
TNC peab teostama t6oriista kontrolli (vt
»Tooriistakontroll” [k 112)

0: kontrolli ei aktiveerita

>0: tooriista number todriistatabelis TOOL. T

Naide: NC-laused

5 TCH PROBE 423 NELINURGA MOOTMINE

SEES
Q273=+50
Q274=+50
Q282=80
Q283=60
Q261=-5
Q320=0
Q260=+10
Q301=1

Q284=0
Q285=0
Q286=0
Q287=0
Q279=0
Q280=0
Q281=1
Q309=0
Q330=0

;1. TELJE KESE
;2. TELJE KESE
;1. KULJE PIKKUS
;2. KULJE PIKKUS
sMOOTEKORGUS
;OHUTU KAUGUS
;OHUTU KORGUS

;LIIKUMINE OHUTULE
KORGUSELE

;1. KULJE SUURIM MOOT
;1. KULJE VAHIM MOOT
;2. KULJE SUURIM MOOT
;2. KULJE VAHIM MOOT
;1. KESKME HALVE

;2. KESKME HALVE
sMOOTEPROTOKOLL
;PGM-STOPP VEA KORRAL
;sTOORIISTA NUMBER

3 Kontaktanduri tsiiklid tooriku automaatseks kontrollimiseks @



NELINURGA MOOTMINE VALJAST
(kontaktanduri tsiikkel 424, DIN/ISO: G424)

Kontaktanduri tsiikkel 424 maarab nelinurktapi keskpunkti, pikkuse ja
laiuse. Vastavate lubatud hélvete vaartuste defineerimisel tsuklis
vérdleb TNC nimi- ja tegelikke vaartusi ja salvestab halbed
suisteemiparameetrites.

1

TNC positsioneerib kontaktanduri kiire ettenihkega (vaartus
MP6150-st vbi MP6361-st) ja positsioneerimisloogika jargi (vt
~Kontaktanduri tsiiklite teostamine” Ik 26) mddtepunkti 1. TNC
arvutab méotepunktid tsiikli andmetest ja ohutust kaugusest
MP6140-st

Seejarel liigub kontaktandur maaratud méoétekdrgusele ja teostab
esimese moo6tmistoimingu anduri ettenihkega (MP6120 voi
MP6360)

Seejarel liigub kontaktandur kas teljega paralleelselt
mootekdrgusel voi lineaarselt ohutul kdrgusel jargmisse
mo&obtepunkti 2 ja teostab seal teise médtmistoimingu

TNC positsioneerib kontaktanduri mé6tepunkti = ja seejarel

md&dbtepunkti 4 ning teostab seal kolmanda ja neljanda
mdd&tmistoimingu

Yi

ol

5 Seejarel positsioneerib TNC kontaktanduri tagasi ohutule
kdrgusele ja salvestab tegelikud vaartused ja halbed jargmistesse
Q-parameetritesse:

Parameetri number Téhendus

Q151 Peatelje keskme tegelik vaartus

Q152 Korvaltelje keskme tegelik vaartus
Q154 Peatelje kilje pikkuse tegelik vaartus
Q155 Korvaltelje kilje pikkuse tegelik vaartus
Q161 Peatelje keskme halve

Q162 Korvaltelje keskme halve

Q164 Peatelje kulje pikkuse halve

Q165 Korvaltelje kulje pikkuse halve

Enne programmeerimist péorake tahelepanu

Enne tsiikli defineerimist programmeerige kontaktanduri
telje defineerimiseks tdoriista kutsumine.
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3.3 Toorikute automaatne mootmine

'Y
N
iy

"
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1. telje kese Q273 (absoluutne): tapi kese
todtlustasandi peateljel.

2. telje kese Q274 (absoluutne): tapi kese
tootlustasandi korvalteljel.

1. kiilje pikkus Q282: tapi pikkus, paralleelne
tootlustasandi peateljega

2. kiilje pikkus Q283: tapi pikkus, paralleelne
tootlustasandi korvalteljega

Mootekorgus kontaktanduri teljel Q261 (absoluutne):
modtepea keskme koordinaat (= puutepunkt)
kontaktanduri teljel, millel toimub m&&tmine

Ohutu kaugus Q320 (inkrementaalne): mddtepunkti ja
kontaktanduri mootepea vaheline lisakaugus Q320
toimib taiendavalt MP6140-le

Ohutu kdrgus Q260 (absoluutne): koordinaat
kontaktanduri teljel, kus ei saa toimuda kokkupdrget
kontaktanduri ja tooriku (hoidepea) vahel

Liikumine ohutule korgusele Q301: maarake, kuidas
peab kontaktandur to6tluste vahel liilkuma:

0: mdotepunktide vahel mddtekdrgusele

1: mddtepunktide vahel ohutul kérgusel

1. Kiilje suurim pikkus Q284: tapi suurim lubatud
pikkus

1. kiilje vihim pikkus Q285: tapi vahim lubatud pikkus
2. kiilje suurim pikkus Q286: tapi suurim lubatud laius
2. kiilje vihim pikkus Q287: tapi vahim lubatud laius

1. telje keskme hilve Q279 (absoluutne): asendi
lubatud halve to6tlustasandi peateljel.

2. telje keskme hilve Q280 (absoluutne): asendi
lubatud halve td6tlustasandi kérvalteljel.
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027310279
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Madateprotokoll Q281: maarake, kas TNC peab looma  Naide: NC-laused Q
mé&dteprotokolli: — c
0: mﬁﬁteprotoko”i ei looda 5 TCH PROBE 424 NELINURGA MOOTMINE —
1: Médteprotokoll luuakse: tavaliselt paigutab TNC VALJAS ‘g
protokollifaili TC~I-IPR424.TXT kausta, kus on Q273=+50 ;1. TELJE KESE 0
salvestatud ka méoteprogramm 10
2: programm katkestatakse ja mddteprotokoll Q274=+50 ;2. TELJE KESE E
kuvat'akse TNC-ekraanile. Jatkake programmi NC- Q282=75 ;1. KULJE PIKKUS
stardiga - Q
. . . s Q283=35 ;2. KULJE PIKKUS c
PGM-stopp hiilbe iiletamise korral Q309: maarake, — - -
kas TNC peab lubatud hélbe iiletamisel programmi Q261=-5 ;MOOTEKORGUS ©
katkestama jg \(eateate andma: _ Q320=0 ;OHUTU KAUGUS ©
0: programmi ei katkestata, veateadet ei anta - E
1: programm katkestatakse, antakse veateade Q260=+20 ;OHUTU KORGUS o)
- . vt
Tooriista number kontrollimiseks Q330: maarake, kas Q301=0 ’LI!KUMINE OHUTULE =S
TNC peab teostama tédriista kontrolli (vt KORGUSELE (1]
.Toriistakontroll” lk 112): Q284=75,1 ;1. KULJE SUURIM MOOT )
0: kontrolli ei aktiveerita . . — )
>0: téoriista number tooriistatabelis TOOL.T Q285=74,9 ;1. KULJE VAHIM MOOT 3
Q286=35 ;2. KULJE SUURIM MOOT =
Q287=34,95;2. KULJE VAHIM MOOT o
Q279=0,1 ;1. KESKME HALVE |2
Q280=0,1 ;2. KESKME HALVE ™
Q281=1 ;MOOTEPROTOKOLL ™

Q309=0 ;PGM-STOPP VEA KORRAL
Q330=0 ;TOORIISTA NUMBER
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3.3 Toorikute automaatne mootmine

SISELAIUSE MOOTMINE (kontaktanduri
tsiikkel 425, DIN/ISO: G425)

Kontaktanduri tsiikkel 425 maarab soone (tasku) asendi ja laiuse.
Vastavate lubatud hélvete vaartuste defineerimisel tsuklis vérdleb
TNC nimi- ja tegelikke vaartusi ja salvestab halbe
sUisteemiparameetris.

1 TNC positsioneerib kontaktanduri kiire ettenihkega (vaartus
MP6150-st véi MP6361-st) ja positsioneerimisloogika jargi (vt
~Kontaktanduri tsiiklite teostamine” Ik 26) moétepunkti 1. TNC
arvutab mddétepunktid tsikli andmetest ja ohutust kaugusest
MP6140-st

2 Seejarel liigub kontaktandur maaratud méotekdrgusele ja teostab
esimese mdotmistoimingu anduri ettenihkega (MP6120 voi
MP6360). 1. M&6tmine toimub alati programmeeritud telje
positiivses suunas

3 Kui teise md6tmise jaoks on nihe sisestatud, siis nihutab TNC
kontaktanduri teljega paralleelselt jargmisse m&tepunkti 2 ja
teostab seal teise md6tmistoimingu. Kui nihet ei sisestata, méddab
TNC laiust vastupidises suunas

4 Seejarel positsioneerib TNC kontaktanduri tagasi ohutule
kdrgusele ja salvestab tegelikud vaartused ja halbe jargmistesse
Q-parameetritesse:

Yi

'V

Parameetri number Tahendus

Q156 Md&ddetud pikkuse tegelik vaartus
Q157 Kesktelje asendi tegelik vaartus
Q166 Md&bdetud pikkuse halve

@ Enne programmeerimist poorake tihelepanu

Enne tsukli defineerimist programmeerige kontaktanduri
telje defineerimiseks todriista kutsumine.
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azs 1. telje lihtepunkt Q328 (absoluutne):
ey moédtmistoimingu lahtepunkt toétlustasandi peateljel Q288

2. telje Liihtepunkt Q329 (absoluutne): Y 82);;
mobdtmistoimingu I&htepunkt todtlustasandi Q272=2
korvalteljel

X
3.3 Toorikute automaatne mootmine

Nihe 2. mdétmisel Q310 (inkrementaalne): vaartus, Q310
mille vorra kontaktandurit nihutatakse enne teist
modtmist. Kui sisestate 0, siis TNC kontaktandurit ei
nihuta

)

N G

Q329

L

Maodtetelg Q272: to6tlustasandi telg, millel toimub
modtmine:

1: peatelg = mdobtetelg

2: korvaltelg = mootetelg

Modotekorgus kontaktanduri teljel Q261 (absoluutne): o

mobtepea keskme koordinaat (= puutepunkt)
kontaktanduri teljel, millel toimub mé6tmine

Ohutu korgus Q260 (absoluutne): koordinaat
kontaktanduri teljel, kus ei saa toimuda kokkupdrget 4 A
kontaktanduri ja tooriku (hoidepea) vahel

Nimipikkus Q311: méddetava pikkuse nimivaartus
Suurim médt Q288: suurim lubatud pikkus

Vihim mo6t Q289: vahim lubatud pikkus

—

Q260

Maodteprotokoll Q281: maarake, kas TNC peab looma
modteprotokolli:

0: mdoteprotokolli ei looda

1: Modteprotokoll luuakse: tavaliselt paigutab TNC
protokollifaili TCHPR425.TXT kausta, kus on
salvestatud ka mdoteprogramm

2: programm katkestatakse ja méoteprotokoll
kuvatakse TNC-ekraanile. Jatkake programmi NC-
stardiga

Q261

RPN

e

¥

Naide: NC-laused

PGM-stopp hiilbe iiletamise korral Q309: maarake, -

kas TNC peab lubatud halbe tletamisel programmi 5 TCH PRONE 425 LAIUSE MOOTMINE

katkestama ja veateate andma: SEEST

0: programmi ei katkestata, veateadet ei anta o ; “

1: programm katkestatakse, antakse veateade Q3282475 i1, TELJE LAHTERUNKT
Q329=-12,5;2. TELJE LAHTEPUNKT

Tooriista number kontrollimiseks Q330: maarake, kas

TNC peab teostama t6oriista kontrolli (vt Q310=+0 ;NIHE 2. MOOTMISEL
»100riistakontroll” Ik 112): z MO

0: kontroll ei aktiveerita Qz72=1  ;MOOTETELG

>0: tooriista number tdoriistatabelis TOOL.T Q261=-5 ;MOOTEKORGUS

Q260=+10 ;OHUTU KORGUS

Q311=25 ;NIMIPIKKUS
Q288=25,05;SUURIM MOOT

Q289=25 ;VAHIM MOOT

Q281=1 ;MOOTEPROTOKOLL
Q309=0 ;PGM-STOPP VEA KORRAL
Q330=0 ;TOORIISTA NUMBER
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3.3 Toorikute automaatne mootmine

HARJA MOOTMINE VALJAST (kontaktanduri
tsiikkel 426, DIN/ISO: G426)

Kontaktanduri tsiikkel 426 maarab harja asendi ja laiuse. Vastavate
lubatud halvete vaartuste defineerimisel tsiklis vordleb TNC nimi- ja
tegelikke vaartusi ja salvestab halbe slisteemiparameetrites. Y A

1 TNC positsioneerib kontaktanduri kiire ettenihkega (vaartus
MP6150-st vo6i MP6361-st) ja positsioneerimisloogika jargi (vt
~Kontaktanduri tstklite teostamine” Ik 26) médtepunkti 1. TNC
arvutab mddtepunktid tsikli andmetest ja ohutust kaugusest
MP6140-st K0

2 Seejarel liigub kontaktandur maaratud mdotekdrgusele ja teostab @:>
esimese mdotmistoimingu anduri ettenihkega (MP6120 voi
MP6360). 1. Md&tmine toimub alati programmeeritud telje

negatiivses suunas R\

3 Seejarel liigub kontaktandur ohutul kdrgusel jargmisse 4@%
md&d&tepunkti ja teostab seal teise mddtmistoimingu

4 Seejarel positsioneerib TNC kontaktanduri tagasi ohutule

kdrgusele ja salvestab tegelikud vaartused ja halbe jargmistesse
Q-parameetritesse:

'V

Parameetri number Tahendus

Q156 Mdddetud pikkuse tegelik vaartus
Q157 Kesktelje asendi tegelik vaartus
Q166 Md&bdetud pikkuse halve

Enne programmeerimist poorake tihelepanu

Enne tsukli defineerimist programmeerige kontaktanduri
telje defineerimiseks todriista kutsumine.

aze 1. telje 1. méotepunkt Q263 (absoluutne): esimese

s mddtepunkti koordinaat toétlustasandi peateljel 85??
2. telje 1. méotepunkt Q264 (absoluutne): esimese Y A Q289
mdbtepunkti koordinaat toétlustasandi korvalteljel Q272=2

1. telje 2. méotepunkt Q265 (absoluutne): teise
mo&obtepunkti koordinaat to6tlustasandi peateljel

Q264

2. telje 2. mddtepunkt Q266 (absoluutne): teise
modtepunkti koordinaat tootlustasandi kdrvalteljel

Q266

J#NY
N7

MP6140 + Q320
:} X

T
Q265 Q263 Q272=1
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Maodtetelg Q272: to6tlustasandi telg, millel toimub
modtmine:

1: peatelg = mdobtetelg

2: korvaltelg = mootetelg

Modotekorgus kontaktanduri teljel Q261 (absoluutne):
mobtepea keskme koordinaat (= puutepunkt)
kontaktanduri teljel, millel toimub mé6tmine

Ohutu kaugus Q320 (inkrementaalne): mddtepunkti ja
kontaktanduri md6tepea vaheline lisakaugus Q320
toimib taiendavalt MP6140-le

Ohutu korgus Q260 (absoluutne): koordinaat
kontaktanduri teljel, kus ei saa toimuda kokkupdrget
kontaktanduri ja tooriku (hoidepea) vahel

Nimipikkus Q311: méddetava pikkuse nimivaartus
Suurim médt Q288: suurim lubatud pikkus
Vihim mo6t Q289: vahim lubatud pikkus

Maodteprotokoll Q281: maarake, kas TNC peab looma
modteprotokolli:

0: mdoteprotokolli ei looda

1: Modteprotokoll luuakse: tavaliselt paigutab TNC
protokollifaili TCHPR426.TXT kausta, kus on
salvestatud ka mdoteprogramm

2: programm katkestatakse ja méoteprotokoll
kuvatakse TNC-ekraanile. Jatkake programmi NC-
stardiga

PGM-stopp hiilbe iiletamise korral Q309: maarake,
kas TNC peab lubatud halbe lletamisel programmi
katkestama ja veateate andma:

0: programmi ei katkestata, veateadet ei anta

1: programm katkestatakse, antakse veateade

Tooriista number kontrollimiseks Q330: maarake, kas
TNC peab teostama tddriista kontrolli (vt
»100riistakontroll” Ik 112)

0: kontrolli ei aktiveerita

>0: tooriista number tdoriistatabelis TOOL.T

HEIDENHAIN iTNC 530

z)

mmmmm-——

«

Néide: NC-laused

5 TCH PROBE 426 HARJA MOOTMINE
VALJAST

Q263=+50 ;1. PUNKT, 1. TELG
Q264=+25 ;1. PUNKT, 2. TELG
Q265=+50 ;2. PUNKT, 1. TELG
Q266=+85 ;2. PUNKT, 2. TELG
Q272=2 ;MOOTETELG
Q261=-5 ;MOOTEKORGUS
Q320=0 ;OHUTU KAUGUS
Q260=+20 ;OHUTU KORGUS
Q311=45 ;NIMIPIKKUS
Q288=45 ;SUURIM MOOT
Q289=44,95;VAHIM MOOT

Q281=1 ;MOOTEPROTOKOLL
Q309=0 ;PGM-STOPP VEA KORRAL
Q330=0 ;TOORIISTA NUMBER
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3.3 Toorikute automaatne mootmine

KOORDINAADI MOOTMINE (kontaktanduri
tsiikkel 427, DIN/ISO: G427)

Kontaktanduri tstikkel 427 maarab koordinaadi valitaval teljel ja
talletab vaartuse stisteemiparameetris. Vastavate lubatud halvete
vaartuste defineerimisel tsuklis vordleb TNC nimi- ja tegelikke vaartusi

ja talletab halbe slisteemiparameetrites.

1 TNC positsioneerib kontaktanduri kiire ettenihkega (vaartus
MP6150-st véi MP6361-st) ja positsioneerimisloogika jargi (vt
~Kontaktanduri tsiiklite teostamine” Ik 26) moétepunkti 1. TNC

nihutab seejuures kontaktandurit vastupidiselt maaratud
nihkesuunale ohutu kauguse vorra

2 Seejarel positsioneerib TNC kontaktanduri to6tlustasandil
sisestatud mddtepunkti 1 ja mdbédab seal valitud teljel tegeliku

vaartuse
3 Seejarel positsioneerib TNC kontaktanduri tagasi ohutule

korgusele ja talletab maaratud koordinaadi jargmisesse Q-

©
¥

parameetrisse:
Parameetri number Tahendus
Q160 Moddetud koordinaat

Enne programmeerimist poorake tiahelepanu

Enne tsukli defineerimist programmeerige kontaktanduri

telje defineerimiseks todriista kutsumine.
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az7 1. telje 1. méotepunkt Q263 (absoluutne): esimese +
=l [ md6tepunkti koordinaat tdétlustasandi peateljel I

2. telje 1. mddtepunkt Q264 (absoluutne): esimese Y | - +
mobtepunkti koordinaat todtlustasandi korvalteljel Q272=2

3.3 Toorikute automaatne mootmine

Maéotekorgus kontaktanduri teljel Q261 (absoluutne): -
mobtepea keskme koordinaat (= puutepunkt)
kontaktanduri teljel, millel toimub mé6tmine

Q264 2

N2

Ohutu kaugus Q320 (inkrementaalne): mddtepunkti ja
kontaktanduri md6tepea vaheline lisakaugus Q320
toimib taiendavalt MP6140-le

Maabtetelg (1...3: 1=peatelg) Q272: telg, millel toimub R\
modtmine: X

1: peatelg = mdotetelg _
2: korvaltelg = mootetelg Q263 Q2721
3: kontaktanduri telg = mddtetelg

Liikumissuund 1 Q267: suund, milles kontaktandur
I&heneb toorikule: +

-1: Liikkumissuund negatiivne z A

+1: Liilkumissuund positiivne Q272=3 Q267

Ohutu korgus Q260 (absoluutne): koordinaat
kontaktanduri teljel, kus ei saa toimuda kokkupdrget -

kontaktanduri ja tooriku (hoidepea) vahel Q261 Q260

<om

Q272=1
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3.3 Toorikute automaatne mootmine

Moateprotokoll Q281: maarake, kas TNC peab looma
md&dteprotokolli:

0: mddteprotokolli ei looda

1: Modteprotokoll luuakse: tavaliselt paigutab TNC
protokollifaili TCHPR427.TXT kausta, kus on
salvestatud ka moé6teprogramm

2: programm katkestatakse ja m&6teprotokoll
kuvatakse TNC-ekraanile. Jatkake programmi NC-
stardiga

Suurim méot Q288: suurim lubatud mddtevaartus
Vihim m6ot Q289: vahim lubatud moodtevaartus

PGM-stopp hiilbe iiletamise korral Q309: maarake,
kas TNC peab lubatud halbe lletamisel programmi
katkestama ja veateate andma:

0: programmi ei katkestata, veateadet ei anta

1: programm katkestatakse, antakse veateade

Tooriista number kontrollimiseks Q330: maarake, kas
TNC peab teostama t6oriista kontrolli (vt

» Tooriistakontroll” Ik 112):

0: kontrolli ei aktiveerita

>0: tooriista number todriistatabelis TOOL. T

Naide: NC-laused

5 TCH PROBE 427 KOODINAADI MOOTMINE

Q263=+35 ;1. PUNKT, 1. TELG
Q264=+45 ;1. PUNKT, 2. TELG
Q261=+5 ;MOOTEKORGUS

Q320=0 ;OHUTU KAUGUS

Q272=3 ;MOOTETELG

Q267=-1 ;LIIKUMISSUUND
Q260=+20 ;OHUTU KORGUS

Q281=1 ;MOOTEPROTOKOLL
Q288=5,1 ;SUURIM MOOT

Q289=4,95 ;VAHIM MOOT

Q309=0 ;PGM-STOPP VEA KORRAL
Q330=0 ;TOORIISTA NUMBER
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AVADERINGI MOOTMINE (kontaktanduri
tsiikkel 430, DIN/ISO: G430)

Kontaktanduri tsuikkel 430 maarab kolme ava médtmise abil
avaderingi keskpunkti ja 1a8bim&8du. Vastavate lubatud halvete
vaartuste defineerimisel tsuklis vdrdleb TNC nimi- ja tegelikke vaartusi
ja salvestab halbe slisteemiparameetrites.

1

TNC positsioneerib kontaktanduri kiire ettenihkega (vaartus
MP6150-st vbi MP6361-st) ja positsioneerimisloogika jargi (vt
.Kontaktanduri tsiklite teostamine” Ik 26) esimese ava sisestatud
keskpunkti

Seejarel ligub kontaktandur sisestatud mddtekdrgusele ja maarab
nelja mé6tmistoiminguga esimese ava keskpunkti

Seejarel liigub kontaktandur tagasi ohutule kérgusele ja
positsioneerib teise ava sisestatud keskpunkti

TNC nihutab kontaktanduri sisestatud méotekdrgusele ja maarab
nelja mdotmistoiminguga teise ava keskpunkti

Seejarel liigub kontaktandur tagasi ohutule kérgusele ja
positsioneerib kolmanda ava sisestatud keskpunkti

TNC nihutab kontaktanduri sisestatud mddtekdrgusele ja maarab
nelja méotmistoiminguga kolmanda ava keskpunkti

Seejarel positsioneerib TNC kontaktanduri tagasi ohutule
korgusele ja salvestab tegelikud vaartused ja halbed jargmistesse
Q-parameetritesse:

Parameetri number Tahendus

Y

Q151 Peatelje keskme tegelik vaartus

Q152 Korvaltelje keskme tegelik vaartus

Q153 Avaderingi lAbimdddu tegelik vaartus

Q161 Peatelje keskme halve

Q162 Kdrvaltelje keskme halve

Q163 Avaderingi labimdddu halve

Enne programmeerimist poorake tahelepanu

Enne tsukli defineerimist programmeerige kontaktanduri
telje defineerimiseks tdodriista kutsumine.
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3.3 Toorikute automaatne mootmine

138

1. telje kese Q273 (absoluutne): avaderingi kese
(nimivaartus) toétlustasandi peateljel.

2. telje kese Q274 (absoluutne): avaderingi kese
(nimivaartus) toétlustasandi kdrvalteljel.
Nimildbim6ot Q262: sisestage avaderingi labimoot
Nurk, 1. ava Q291 (absoluutne): esimese ava
keskpunkti nurk polaarkoordinaatides to6tlustasandil

Nurk, 2. ava Q292 (absoluutne): teise ava keskpunkti
nurk polaarkoordinaatides t6otlustasandil

Nurk, 3. ava Q293 (absoluutne): kolmanda ava
keskpunkti nurk polaarkoordinaatides to6tlustasandil

Moodtekorgus kontaktanduri teljel Q261 (absoluutne):
modtepea keskme koordinaat (= puutepunkt)
kontaktanduri teljel, millel toimub m&&tmine

Ohutu kdrgus Q260 (absoluutne): koordinaat
kontaktanduri teljel, kus ei saa toimuda kokkupdrget
kontaktanduri ja tooriku (hoidepea) vahel

Suurim mé6t Q288: suurim lubatud avaderingi
|abimoot
Vihim mo6t Q289: vahim lubatud avaderingi 1abimo6t

1. telje keskme hilve Q279 (absoluutne): asendi
lubatud halve to6tlustasandi peateljel.

2. telje keskme hilve Q280 (absoluutne): asendi
lubatud halve tdotlustasandi korvalteljel.

3 Kontaktanduri tsiiklid tooriku automaatseks kontrollimiseks @
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Madateprotokoll Q281: maarake, kas TNC peab looma  Naide: NC-laused Q
modteprotokolli: - c
0: mﬁﬁteprotoko”i ei looda 5 TCH PROBE 430 AVADERINGI MOOTMINE 'E
1: M&oteprotokoll luuakse: tavaliselt paigutab TNC 273=+50 :1. TELJE KESE
protokollifaili TCHPR430.TXT kausta, kus on Q o ;'5
salvestatud ka mddteprogramm Q274=+50 ;2. TELJE KESE 10
2: programm katkestatakse ja mddteprotokoll 262=80 :NIMILABIMOOT
kuvatakse TNC-ekraanile. Jatkake programmi NC- Q ’ E
stardiga Q291=+0 ;1. AVA NURK O
PGM-stopp hiilbe iiletamise korral Q309: maarake, Q292=+90 ;2. AVA NURK .S
kas TNC peab lubatud halbe tletamisel programmi Q293=+180 ;3. AVA NURK ©
katkestama ja veateate andma: —= = ©
0: programmi ei katkestata, veateadet ei anta Q261=-5 ;MOOTEKORGUS E
1: programm katkestatakse, antakse veateade Q260=+10 ;OHUTU KORGUS (o)
)
Tooriista number kontrollimiseks Q330: maarake, kas Q288=80,1 ;SUURIM MOOT =
TNC peab teostama todriista purunemise kontrolli (vt = = — (1+]
,Tooriistakontroll” Ik 112): Q289=79,9 ;VAHIM MOOT @
0: kontrolli ei aktiveerita Q279=0,1 ;1. KESKME HALVE -5
>0: tooriista number tooriistatabelis TOOL.T =
Q280=0,1 ;2. KESKME HALVE 4
Tahelepanu, siin on aktiivne ainult purunemise kontroll, Q281=1  ;MOOTEPROTOKOLL '5
@ automaatne tooriistakorrektuur puudub. Q309=0 ;PGM-STOPP VEA KORRAL o
Q330=0 ;TOORIISTA NUMBER =
C"!
™
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3.3 Toorikute automaatne mootmine

TASANDI MOOTMINE (kontaktanduri
tsiikkel 431, DIN/ISO: G431)

Kontaktanduri tsiikkel 431 maarab kolme punkti md&tmise abil tasandi
nurga ja salvestab vaartuse slisteemiparameetritesse. *Y\ 3

z A —

1 TNC positsioneerib kontaktanduri kiire ettenihkega (vaartus
MP6150-st voi MP6361-st) ja positsioneerimisloogika jargi (vt
~Kontaktanduri tsiiklite teostamine” Ik 26) programmeeritud
md&d&tepunkti 1 ning mdddab seal esimese tasandipunkti. TNC
nihutab seejuures kontaktanduri, vastupidiselt mddtmissuunale, Y
ohutule kaugusele

2 Seejarel liigub kontaktandur tagasi ohutule kdrgusele, seejarel
tootlustasandi mddtepunkti 2 ning mdddab seal teise tasandipunkti B
tegeliku vaartuse X

3 Seejarel liigub kontaktandur tagasi ohutule kdrgusele, seejarel
tootlustasandi mdotepunkti 2 ning mdéddab seal kolmanda
tasandipunkti tegeliku vaartuse

4 Seejarel positsioneerib TNC kontaktanduri tagasi ohutule
kérgusele ja talletab maaratud nurgavaartused jargmistesse
Q-parameetritesse:

Parameetri number Téhendus

Q158 A-telje projektsiooninurk

Q159 B-telje projektsiooninurk

Q170 Ruuminurk A

Q171 Ruuminurk B

Q172 Ruuminurk C

Q173 Mo&otevaartus kontaktanduri teljel
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@ Enne programmeerimist péorake tahelepanu

Enne tsukli defineerimist programmeerige kontaktanduri
telje defineerimiseks tooriista kutsumine.

Et TNC saaks nurga vaartusi arvutada, ei tohi kolm
modtepunkti asuda Uhel sirgel.

3.3 Toorikute automaatne mootmine

Parameetrites Q170 - Q172 salvestatakse ruuminurgad,
mida on vaja funktsiooni To6tlustasandi kallutamine jaoks.
Esimese kahe mddtepunkti kaudu maaratakse peatelje
joondamine t66tlustasandi kallutamisel.

Kolmas moédtepunkt maarab kindlaks tdoriistatelje suuna.
Defineerige kolmas modtepunkt positiivse Y-telje suunal,
et tooriistatelg asetseks paripaeva poorlevas
koordinaadisUsteemis Gigesti (vt pilti).

Kui teostate tsukli aktiivse kallutatud too6tlustasandi korral,
siis on méodetud ruuminurgad seotud kallutatud
koordinaatsiisteemiga. Nendel juhtudel t66delge
mdoddetud ruuminurki edasi funktsiooniga PLANE
RELATIV.
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3.3 Toorikute automaatne mootmine

a1 1. telje 1. méotepunkt Q263 (absoluutne): esimese
4 moGtepunkti koordinaat to6tiustasandi peateljel v

2. telje 1. mddtepunkt Q264 (absoluutne): esimese
modtepunkti koordinaat tootlustasandi kdrvalteljel

3. telje 1. mddtepunkt Q294 (absoluutne): esimese /

md&otepunkti koordinaat kontaktanduri teljel
Q266

JZNY
N7

1. telje 2. méotepunkt Q265 (absoluutne): teise
modtepunkti koordinaat tootlustasandi peateljel

72\
N\

2. telje 2. médtepunkt Q266 (absoluutne): teise Q297 ]
md&otepunkti koordinaat tootlustasandi korvalteljel Q264 1

N\

3. telje 2. modtepunkt Q295 (absoluutne): teise Bz —
md&otepunkti koordinaat kontaktanduri teljel X

1. telje 3. mddtepunkt Q296 (absoluutne): kolmanda Q263 Q265 Q296
modtepunkti koordinaat tootlustasandi peateljel

2. telje 3. mddtepunkt Q297 (absoluutne): kolmanda
modtepunkti koordinaat tootlustasandi kdrvalteljel

3. telje 3. maotepunkt Q298 (absoluutne): kolmanda z )
modtepunkti koordinaat kontaktanduri teljel Q260

Ohutu kaugus Q320 (inkrementaalne): mdotepunkii ja
kontaktanduri mé6tepea vaheline lisakaugus Q320 0295

s
toimib taiendavalt MP6140-le \ ]

Q298
Ohutu kérgus Q260 (absoluutne): koordinaat o

kontaktanduri teljel, kus ei saa toimuda kokkupérget Q294
kontaktanduri ja tooriku (hoidepea) vahel o

Modteprotokoll Q281: maarake, kas TNC peab looma B V7aN -
modteprotokolli: '@ X
0: mddteprotokolli ei looda

1: Mdodteprotokoll luuakse: tavaliselt paigutab TNC
protokollifaili TCHPR431.TXT kausta, kus on
salvestatud ka mdoteprogramm side: NC-

2: programm katkestatakse ja mddteprotokoll Ndide: NC-laused

kuvat.akse TNC-ekraanile. Jatkake programmi NC- 5 TCH PROBE 431 TASANDI MOOTMINE
stardiga Q263=+20 ;1. PUNKT, 1. TELG
Q264=+20 ;1. PUNKT, 2. TELG
Q294=-10 ;1. PUNKT, 3. TELG
Q265=+50 ;2. PUNKT, 1. TELG
Q266=+80 ;2. PUNKT, 2. TELG
Q295=+0 ;2. PUNKT, 3. TELG
33
;3
;33

MP6140
+
| Q320

Q296=+90 ;3. PUNKT, 1. TELG
Q297=+35 ;3. PUNKT, 2. TELG
Q298=+12 ;3. PUNKT, 3. TELG
Q320=0 ;OHUTU KAUGUS
Q260=+5 ;OHUTU KORGUS
Q281=1 ;MOOTEPROTOKOLL
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Naide: nelinurktapi mootmine ja jareltootlus

Programmi kaik:
- nelinurktapi jametootlus todtlusvaruga 0,5
- nelinurktapi mdétmine

- nelinurktapi peentdétlus arvestades
modtevaartusi

0 BEGIN PGM BEAMS MM
1 TOOL CALL 0 Z

2 L Z+100 R0 FMAX

3 FN 0: Q1 = +81

4 FN 0: Q2 = +61

5 CALL LBL 1

6 L Z+100 R0 FMAX

7 TOOL CALL 99 Z

8 TCH PROBE 424 NELINURGA MOOTMINE
VALJAS

Q273=+50 ;1. TELJE KESE
Q274=+50 ;2. TELJE KESE
Q282=80 ;1. KULJE PIKKUS
Q283=60 ;2. KULJE PIKKUS
Q261=-5 ;MOOTEKORGUS
Q320=0 ;OHUTU KAUGUS
Q260=+30 ;OHUTU KORGUS

Q301=0 ;LIIKUMINE OHUTULE
KORGUSELE

Q284=0 ;1. KULJE SUURIM MOOT
Q285=0 ;1. KULJE VAHIM MOOT
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Yi

80

60

Yi

50

<V

Tooriista kutse, eeltootlus

Tooriista eemaldamine

Tasku pikkus teljel X (jametdotluse moot)

Tasku pikkus teljel Y (jametdotluse moodt)

Alamprogrammi kutsumine to6tluseks

Tooriista vabastamine, tooriista vahetus

Kontaktanduri kutsumine

Freesitud nelinurga mddtmine

Nimipikkus teljel X (Idplik m&6t)
Nimipikkus teljel Y (I6plik m&6t)

Sisestusvaartusi halbe kontrolliks pole vaja

3.3 Toorikute automaatne mootmine
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3.3 Toorikute automaatne mootmine

Q286=0 ;2. KULJE SUURIM MOOT
Q287=0 ;2. KULJE VAHIM MOOT
Q279=0 ;1. KESKME HALVE
Q280=0 ;2. KESKME HALVE
Q281=0 ;MOOTEPROTOKOLL
Q309=0 ;PGM-STOPP VEA KORRAL
Q330=0 ;TOORIISTA NUMBER

9 FN 2: Q1 = +Q1 - +Q164

10 FN 2: Q2 = +Q2 - +Q165

11 L Z+100 R0 FMA

12 TOOL CALL 1 Z S5000

13 CALL LBL 1

14 L Z+100 RO FMAX M2

15 LBL 1

16 CYCL DEF 213 TAPI LIHVIMINE
Q200=20 ;OHUTU KAUGUS
Q201=-10 ;SUGAVUS
Q206=150 ;SUVISTAMISE ETTENIHE
Q202=5 ;SUVISTAMISSUGAVUS
Q207=500 ;FREESIMISE ETTENIHE
Q203=+10 ;KOOR. PEALISPIND
Q204=20 ;2. OHUTU KAUGUS
Q216=+50 ;1. TELJE KESE
Q217=+50 ;2. TELJE KESE
Q218=60 ;1. KULJE PIKKUS
Q219=Q2 ;2. KULJE PIKKUS
Q220=0 ;NURGA RAADIUS
Q221=0 ;1. TELJE TOOTLUSVARU

17 CYCL CALL M3

18 LBL 0

19 END PGM BEAMS MM
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Méobteprotokolli ei valjastata

Veateadet ei anta

Tdooriista ei kontrollita

Pikkuse arvutamine mdodetud halbe pdhjal teljel X
Pikkuse arvutamine méodetud halbe pdhjal teljel Y
Kontaktanduri vabastamine, tooriista vahetus
Tdoriista kutse, lihvimine

Alamprogrammi kutsumine td6tluseks

Tooriista vabastamine, programmi 16pp

Alamprogramm té6tlemistsikliga Nelinurktapp

Pikkus teljel X on jametddtluse ja lihvimise korral erinev

Pikkus teljel Y on jametdotluse ja lihnvimise korral erinev

Tsukli kutse

Alamprogrammi 16pp
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Naide: nelinurktasku méotmine, mootetulemuste protokollimine

0 BEGIN PGM BSMESS MM
1 TOOL CALL1Z
2L Z+100 R0 FMA

3 TCH PROBE 423 NELINURGA MOOTMINE
SEES

Q273=+50 ;1. TELJE KESE
Q274=+40 ;2. TELJE KESE
Q282=90 ;1. KULJE PIKKUS
Q283=70 ;2. KULJE PIKKUS
Q261=-5 ;MOOTEKORGUS
Q320=0 ;OHUTU KAUGUS
Q260=+20 ;OHUTU KORGUS

Q301=0 ;LIIKUMINE OHUTULE
KORGUSELE

Q284=90,15;1. KULJE SUURIM MOOT
0285=89,95;1. KULJE VAHIM MOOT
Q286=70,1 ;2. KULJE SUURIM MOOT
Q287=69,9 ;2. KULJE VAHIM MOOT
Q279=0,15 ;1. KESKME HALVE
Q280=0,1 ;2. KESKME HALVE
Q281=1 ;MOOTEPROTOKOLL
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Tooriista kutse, kontaktandur
Kontaktanduri vabastamine

Nimipikkus teljel X
Nimipikkus teljel Y

Suurim mdét teljel X
Vahim maét teljel X
Suurim moaét teljel Y
Vahim maoét teljel Y
Lubatud asendihalve teljel X
Lubatud asendihalve teljel Y

Mobteprotokoll valjastatakse faili

3.3 Toorikute automaatne mootmine
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3.3 Toorikute automaatne mootmine

Q309=0 ;PGM-STOPP VEA KORRAL
Q330=0 ;TOORIISTA NUMBER

4 L Z+100 RO FMAX M2

5 END PGM BSMESS MM
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Lubatud halbe lletamisel veateadet ei kuvata
Tooriista ei kontrollita
Tooriista vabastamine, programmi 16pp
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3.4 Eritsuklid

Ulevaade

TNC-I on neli tsuiklit jargmisteks erirakendusteks:

.. Funktsiooni- "
Tsiikkel Klahv Lehekiilg
2 KA KALIBREERIMINE: Lilituva P Lk 148
kontaktanduri raadiuse kalibreerimine
9 KA. KAL. PIKKUS. Lilituva s AL Lk 149
kontaktanduri pikkuse kalibreerimine Y
3 MOOTMINE Mbbtetsiikkel tootja- Lk 150
tsuiklite loomiseks
4 MOOTMINE 3D Mbbtetsiikkel 3D- Lk 152
kontaktandurile tootja-tstklite
loomiseks
440 TELJENIHKE MOOTMINE Lk 154
441 KIIRMOOTMINE aa1 Lk 156
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3.4 Eritsukli

KA KALIBREERIMINE (kontaktanduri tsuikkel 2)

Modtmistsiikkel 2 kalibreerib lilituva kontaktanduri automaatselt
kalibreerimisringil voi kalibreerimistapil.

@ Enne kalibreerimist tuleb seadmeparameetrites 6180.0
kuni 6180.2 maarata kalibreerimistooriku kese seadme
tooruumis (REF-koordinaadid).

Mitme nihkepiirkonnaga to6tamisel voib
kalibreerimistooriku keskme jaoks igale nihkepiirkonnale
oma koordinaatide kogumi salvestada (MP6181.1 kuni
6181.2 ja MP6182.1 kuni 6182.2).

1 Kontaktandur liigub kiire ettenihkega (vaartus MP6150-st) ohutule
kérgusele (ainult siis, kui tegelik asend on allpool ohutut kdrgust)

2 Seejarel positsioneerib TNC kontaktanduri td6tlustasandile
kalibreerimisringi keskmesse (sisemine kalibreerimine) voi
esimese mdotepunkti juurde (valine kalibreerimine)

3 Seejarel liigub kontaktandur mddtesiigavusele (tuleneb
seadmeparameetritest 618x.2 ja 6185.x) ning mé6dab Uksteise
jarel kalibreerimisringi X+, Y+, X- ja Y- vaartused

4 Seejarel viib TNC kontaktanduri ohutule kdrgusele ja kirjutab
anduri mddtepea efektiivse raadiuse kalibreerimisandmetesse

2o Ohutu kérgus (absoluutne): koordinaat kontaktanduri ~ Néide: NC-laused

teljel, kus ei saa toimuda kokkupdrget kontaktanduri
ja kalibreerimistooriku (hoidepea) vahel 5 TCH PROBE 2.0 KA. KALIBREERIMINE
Kalibreerimisringi raadius: kalibreerimistooriku 6 TCH PROBE .
raadius 2.1 KORGUS: +50 R +25,003 MOOTEMEETOD: 0

Kalibr. seest =0/ kalibr. villjast=1: maarake, kas TNC
peab kalibreerima seest voi valjast:

0: Sisemine kalibreerimine

1: Véaline kalibreerimine
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KA PIKKUSE KALIBREERIMINE (kontaktanduri
tsiukkel 9)

Mootmistsiikkel 9 kalibreerib lilituva kontaktanduri pikkuse
automaatselt mdnes maaratud punktis.

1 Positsioneerige kontaktandur eelnevalt nii, et tstklis defineeritud
koordinaadile kontaktanduri teljel saaks laheneda ilma kokkuporke
ohuta

2 TNC nihutab kontaktanduri negatiivse todriistatelje suunas, kuni
rakendub lulitussignaal

3 Seejarel nihutab TNC kontaktanduri uuesti tagasi md6tmistoimingu
l&htepunkti ja kirjutab kontaktanduri efektiivse pikkuse
kalibreerimisandmetesse

Tugipunkti koordinaat (absoluutne): moéddetava
o punkti tdpne koordinaat

Vordlussiisteem? (0=TEG/REF): maarake, millise
koordinaatslisteemiga peab seostuma sisestatud
tugipunkt:

0: sisestatud tugipunkt on seotud aktiivse tooriku
koordinaatsiisteemiga (TEG-slisteem)

1: sisestatud tugipunkt seostub aktiivse
seadmepdhise koordinaatsiisteemiga (REF-siisteem)
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3.4 Eritsukli

Naide: NC-laused

S L X-235 Y+356 R0 FMAX
6 TCH PROBE 9.0 KA. KAL. PIKKUS

7 TCH PROBE
9.1 TUGIPUNKT +50 REFERENTSSUSTEEM 0
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3.4 Eritsukli

MOOTMINE (kontaktanduri tsiikkel 3)

Kontaktanduri tstikli 3 tapse kaigu maarab seadme voi
% tarkvara tootja. Tsuklit 3 kasutatakse kontaktanduri
spetsiaalsete tslklite koosseisus.

Kontaktanduri tsiikkel 3 maarab valitavas mootmissuunas tooriku
suvalise asendi. Erinevalt muudest moodtetsiklitest saate tsiklis

3 sisestada mddtevahemiku ABST ja modtmise ettenihke F vahetult.
Ka tagasiliikumine parast mddtevaartuse registreerimist toimub
sisestatava vaartuse MB vorra.

1 Kontaktandur liigub praegusest asendist etteantud ettenihkega
maaratud mddtmissuunas. Md6tmissuund maaratakse tsuklis
polaarnurga abil

2 Kui TNC on asendi maaranud, kontaktandur peatub. Mddtepea
keskpunkti koordinaadid X, Y, Z salvestab TNC kolmes
jarjestikuses Q-parameetris. TNC ei teosta pikkuse ega raadiuse
korrektuure. Esimese tulemusparameetri number defineeritakse
tstiklis

3 Seejarel nihutab TNC kontaktanduri mddtmissuunale vastupidises
suunas tagasi vaartuse vorra, mis on defineeritud parameetris MB

@5 Enne programmeerimist poorake tiahelepanu

Seadmeparameetrid 6130 (maksimaalne liikkumistee kuni
md&d&tepunktini) ja 6120 (anduri ettenihe), mis toimivad
muudes moodtetsiklites, kontaktanduri tstklis 3 ei toimi.

Pange tahele, et TNC kirjeldab pohiliselt alati 4 Uksteisele
jargnevat Q-parameetrit.

Kui TNC ei suutnud maarata uhtki kehtivat mé6tepunkti,
jatkatakse programmi veateadet andmata. Sel juhul
omistab TNC 4.-le tulemusparameetrile vaartuse -1, nii et
kasutaja saaks ise selle veaga tegeleda.

TNC viib kontaktanduri tagasi maksimaalselt vaartuse MB
vorra, kuid mitte kaugemale kui m&6tmise lahtepunkt.
Seetbttu ei saa taganemisel toimuda kokkupdrget.

Funktsiooniga FN17: SYSWRITE ID 990 NR 6 saate
maarata, kas tsikkel peab méjuma kontaktanduri sisendile
X12 voi X13.
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a Parameetrinr. tulemuse jaoks: sisestage Q-parameetri ~ Ndide: NC-laused

number, millele TNC peab omistama esimese — —
koordinaadi (X) vaartuse. Vaartused Y ja Z sisalduvad 4 TCH PROBE 3.0 MOOTMINE -
vahetult jargnevates Q-parameetrites 5 TCH PROBE 3.1 Q1 :(?)
Maobtetelg: sisestage telg, mille suunas toimub 6 TCH PROBE 3.2 X NURK: +15 e
mdd&tmine, kinnitage klahviga ENT L
7 TCH PROBE 3.3 KAUG. +10 F100 MB1 Ll
Maodtenurk: defineeritud maateteljega, millel VORDLUSSUSTEEM:0
kontaktandur peab liikuma, seotud nurk, kinnitage ﬂ'
klahviga ENT 8 TCH PROBE 3.4 ERRORMODE1 ™

Maksimaalne mé6tevahemik: sisestage kaigupikkus,
kui kaugele peab kontaktandur lahtepunktist liikuma,
kinnitage klahviga ENT.

Maootmise ettenihe: sisestage mo6tmise ettenihe
(mm/min)

Maksimaalne tagasikiik: kaigupikkus vastupidiselt
mddtmissuunale, parast kontaktanduri
kdérvalekaldumist TNC viib kontaktanduri tagasi
maksimaalselt kuni Iahtepunktini, kokkupdrget
toimuda ei saa

VORDLUSSUSTEEM (0=TEG/1=REF): maarake, kas
mddtetulemus tuleb salvestada tegelikus
koordinaatslsteemis (TEG, ka nihutatud voi
pdoratud) vdi seadmepdhise koordinaatsiisteemiga
(REF) seotuna

Veatiiiip (0=VALJAS/1=SEES): méarake, kas tsiikli
alguses kérvalekaldunud anduri korral TNC peab
andma veateate (0) voi mitte (1). Kui valite tiibi 1, siis
salvestab TNC 4.-sse tulemusparameetrisse
vaartuse 2,0 ja taidab tsiklit edasi

Sisestuse I6petamine: vajutage klahvi ENT
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3.4 Eritsukli

MOOTMINE 3D (kontaktanduri tsiikkel 4,
FCL 3-funktsioon)

Kontaktanduri tsiikkel 4 maarab vektoriga defineeritavas
modtmissuunas tooriku suvalise asendi. Erinevalt muudest
mdotetsiklitest saate tsiklis 4 sisestada mddtevahemiku ja mddtmise
ettenihke vahetult. Ka tagasiliikumine parast méotevaartuse
registreerimist toimub sisestatava vaartuse vorra.

1 Kontaktandur liigub praegusest asendist etteantud ettenihkega
maaratud méétmissuunas. Md6tmissuund maaratakse tsuklis
kindlaks vektori kaudu (delta-vaartused X, Y ja Z-s)

2 Kui TNC on asendi maaranud, kontaktandur peatub. Mddtepea
keskpunkti koordinaadid X, Y, Z salvestab TNC kolmes
jarjestikuses Q-parameetris. Esimese parameetri number
defineeritakse tsiiklis

3 Seejarel nihutab TNC kontaktanduri mé6tmissuunale vastupidises
suunas tagasi vaartuse vorra, mis on defineeritud parameetris MB

@5 Enne programmeerimist poorake tiahelepanu

TNC viib kontaktanduri tagasi maksimaalselt vaartuse MB
vorra, kuid mitte kaugemale kui m&6tmise lahtepunkt.
Seetbttu ei saa taganemisel toimuda kokkupdrget.

Pange tahele, et TNC kirjeldab pdhiliselt alati 4 tiksteisele
jargnevat Q-parameetrit. Kui TNC ei saanud maarata Uhtki
kehtivat médtepunkti, saab 4. tulemusparameeter
vaartuse -1.

Funktsiooniga FN17: SYSWRITE ID 990 NR 6 saate
maarata, kas tstukkel peab méjuma kontaktanduri sisendile
X12 voi X13.
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Parameetrinr. tulemuse jaoks: sisestage Q-parameetri  N&ide: NC-laused

number, millele TNC peab omistama esimese —
koordinaadi (X) vaartuse. 5 TCH PROBE 4,0 MOOTMINE 3D

Relatiivne mootevahemik teljel X: suunavektori X-osa, 6 TCH PROBE 4.1 Q1
mille suunas md&tmissiisteem peab likuma 7 TCH PROBE 4.2 1X-0.5 IY-1 IZ-1

Relatiivne mdotevahemik teljel Y: suunavektori Y-osa, 8 TCH PROBE 4.3 KAUG. +45 F100 MB50
mille suunas mddtmissiisteem peab liikuma VORDLUSSUSTEEM:0

3.4 Eritsukli

Relatiivne méotevahemik teljel Z: suunavektori Z-osa,
mille suunas moéotmissisteem peab liikuma

Maksimaalne métevahemik: sisestage kaigutee, kui
kaugele mddtmissiisteem peab lahtepunktist piki
suunavektorit liikuma

Moodtmise ettenihe: sisestage modtmise ettenihe (mm/
min)
Maksimaalne tagasikiik: kaigupikkus vastupidiselt

mddtmissuunale, parast kontaktanduri
korvalekaldumist

VORDLUSSUSTEEM (0=TEG/1=REF): maérake, kas
mddtetulemus tuleb salvestada tegelikus
koordinaatslsteemis (TEG, ka nihutatud voi
pdoratud) voi seadmepdhise koordinaatsiisteemiga
(REF) seotuna
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3.4 Eritsukli

TELJENIHKE MOOTMINE (kontaktanduri
tsiikkel 440, DIN/ISO: G440)

Kontaktanduri tstikliga 440 saate maarata seadme telgede nihkeid.
Selleks tuleb kasutada tapselt Glemdddetud silindrilist
kalibreerimisttoriista koos TT 130-ga.

@ Ettevalmistus:

Enne tslikli 440 esmakordset labimist tuleb TT kalibreerida
TT-tstikliga 30.

Kalibreerimistooriista andmed peavad olema
tooriistatabelis TOOL.T.

Enne tsikli Iabimist tuleb kalibreerimistdoriist TOOL CALL
abil aktiveerida.

Lauakontaktandur TT peab loogikasdlme
mdbtesisendisse X13 Uhendatud ja toimiv olema
(seadmeparameeter 65xx).

1 TNC positsioneerib kalibreerimistdoriista kiire ettenihkega (vaartus
MP6550-st) ja positsioneerimisloogika jargi (vt pt 1.2) TT
lahedusse

2 Esmalt teostab TNC mddtmise kontaktanduri teljel. Seejuures
nihutatakse kalibreerimistooriista suuruse vorra, mis on maaratud
tooriistatabeli TOOL.T veerus TT:R-OFFS (standard =
todriistaraadius). Kontaktanduri teljel teostatakse modtmine alati

3 Seejarel teostab TNC modtmise tddtlustasandil. Millisel teljel ja
millises suunas to6tlustasandil mdddetakse, tuleb maarata
parameetriga Q364

4 Kalibreerimise korral salvestab TNC kalibreerimisandmed
sisemiselt. Mootmise korral vordleb TNC mootevaartusi
kalibreerimisandmetega ja kirjutab halbed jargmistesse Q-
parameetritesse:

Parameetri number Tahendus

Q185 Halve kalibreeritud vaartusest X-s
Q186 Halve kalibreeritud vaartusest Y-s
Q187 Halve kalibreeritud vaartusest Z-s

Halvet saab vahetult kasutada, kui teostada kompenseerimine
inkrementaalse nullpunkti nihutamise (tstikkel 7) kaudu.

5 Seejarel liigub kalibreerimisttoriist tagasi ohutule kdrgusele
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@ Enne programmeerimist pé6rake tahelepanu

Enne mootmist tuleb vahemalt tiks kord kalibreerida,
muidu annab TNC veateate. Mitme liikumispiirkonnaga
té6tamisel tuleb igale piirkonnale eraldi kalibreerimine
teostada.

Tsukli 440 igal teostamisel lahtestab TNC
tulemusparameetrid Q185 kuni Q187.

3.4 Eritsukli

Seadme telgede nihke piirvaartuste maaramiseks tuleb
soovitud piirvaartused kanda todriistatabeli TOOL.T
veergudesse LTOL (spindli telje jaoks) ja RTOL
(tootlustasandi jaoks). Piirvaartuste uletamisel annab TNC
parast kontrollmootmist vastava veateate.

Tsukli 16pus taastab TNC spindli oleku, mis oli aktiivhe
enne tsuklit (M3/M4).

Madtemeetod: 0=Kkalibr., 1=m6tmine?: maarake, kas  Ndide: NC-laused
teostakse kalibreerimine voi kontrollméoétmine:

0: Kalibreerimine 5 TCH PROBE 440 TELJENIHKE MOOTMINE
1: Mootmine Q363=1 ;MOOTEMEETOD
Mootesuunad: defineerige médtesuun(a)d Q364=0 sMOOTESUUNAD
téotlustasandil:

0: md6tmine ainult peatelje positiivsel suunal Q320=2 ;OHUTU KAUGUS

1: mé6tmine ainult kdrvaltelje positiivsel suunal Q260=+50 ;OHUTU KORGUS

2: mé6tmine ainult peatelje negatiivsel suunal

3: md6tmine ainult kdrvaltelje negatiivsel suunal

4: mddtmine peatelje positiivsel ja kdrvaltelje

positiivsel suunal

5: m66tmine peatelje positiivsel ja kdrvaltelje

negatiivsel suunal

6: modtmine peatelje negatiivsel ja kdrvaltelje
positiivsel suunal

7: md6tmine peatelje negatiivsel ja kdrvaltelje
negatiivsel suunal

I% Mo&btesuun(a)d peavad kalibreerimisel ja méotmisel
tuhtima, muidu méaarab TNC valed vaartused.

Ohutu kaugus (inkrementaalne): mddtepunkti ja
kontaktanduri mo6tepea vaheline lisakaugus. Q320
toimib taiendavalt MP6540-le

Ohutu kérgus (absoluutne): koordinaat kontaktanduri
teljel, kus on valistatud kokkupdrge kontaktanduri ja
tooriku (hoidepea) vahel (seotud aktiivse
tugipunktiga)
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3.4 Eritsukli

KIRMOOTMINE (kontaktanduri tsiikkel 441,
DIN/ISO: G441, FCL 2-funktsioon)

Kontaktanduri tsiikkel 441 vbimaldab erinevate kontaktanduri
parameetrite (nt positsioneerimise ettenihe) seadmist kdigile
jargnevalt rakendatavatele kontaktanduri tsuklitele. See véimaldab
programmide lihtsat optimeerimist, mis omakorda toob kaasa
summaarsete t66tlusaegade liihenemise.

(5

441

47

156

Enne programmeerimist poorake tdhelepanu

Tslikkel 441 ei teosta seadme liikumist, vaid iksnes seab
erinevaid méétmisparameetreid.

END PGM, M02, M30 Iahtestab tstikli 441 tildised seaded.

Nurga automaatse jargimise (tsukli parameeter Q399)
saate aktiveerida vaid siis, kui on seatud seadme
parameeter 6165=1. Seadme parameetri 6165 muutmine
eeldab kontaktanduri uut kalibreerimist.

Positsioneerimise ettenihe Q396: maarake, millise
ettenihkega soovite teostada kontaktanduri
positsioneerimisliikumise

Positsioneerimise ettenihe=FMAX (0/1) Q397:
maarake, kas kontaktanduri liikumine
positsioneerimisel peab toimuma kiirusel FMAX
(seadme kiirkaigul):

0: likumine ettenihkega Q396-ST

1: likumine FMAX-IGA

Nurga jirgimine Q399: maarake, kas TNC peab
kontaktanduri enne iga m&6tmistoimingut
orienteerima:

0: mitte orienteerida

1: tApsuse suurendamiseks tuleb enne iga
mo&o6tmistoimingut korrata spindli suunamist

Automaatne katkestamine Q400: maarake, kas TNC
peab parast tooriista automaatse méotmise
md&btetsiklit programmi katkestama ja
mddtetulemused ekraanile kuvama:

0: Programmi reeglina ei katkestata, ka siis, kui
vastavas modtetsiiklis on valitud mddtetulemuste
kuvamine ekraanile

1: Programmi kaik reeglina katkestatakse,
moébtetulemused kuvatakse ekraanile. Programmi
jatkamiseks vajutage klahvi NC-Start

Naide: NC-laused

5 TCH PROBE 441 KIIRMOOTMINE
Q396=3000 ;POSITSIONEERIMISE

Q397=0
Q399=1
Q400=1

ETTENIHE
;ETTENIHKE VALIK
sNURGA JARGIMINE
;s KATKESTAMINE
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Kontaktanduri
tsuiklid kinemaatika
automaatseks
mootmiseks



4.1 Kinemaatika m6o6tmine kontaktanduritega KA (variant KinematicsOpt)

4.1 Kinemaatika mootmine
kontaktanduritega KA (variant
KinematicsOpt)

Pohialused

Tapsusnduded muutuvad Uha suuremaks, eriti 5-teljelise té6tluse alal.
Keerulisi detaile tuleb valmistada tapsena ja reprodutseeritava
tapsusega ka pikema ajavahemiku tagant.

Ebatapsuste pdhjuseks mitmel teljel tdétlemise korral on muuhulgas
erinevused juhtststeemis talletatud kinemaatilise mudeli (vt joonist
paremal 1) ja seadmes tegelikult eksisteeriva kinemaatika vahel (vt
joonist paremal 2). Need halbed pdhjustavad pddrdetelgede
positsioneerimisel vigu tooriku juures (vt joonist paremal 3). Seega
tuleb luua véimalus mudeli ja tegelikkuse véimalikult tapseks
sobitamiseks.

Uus TNC funktsioon KinematicsOpt on oluliseks komponendiks, mis
aitab seda keerukat nduet ka ellu viia: 3D-kontaktanduri tstkkel
mdddab Teie seadme pododrdetelgi taisautomaatselt, sdltumata sellest,
kas mehhaaniliselt kujutavad pddrdeteljed endast tddlauda voi pead.
Seejuures kinnitatakse seadme alusele suvalisse kohta
kalibreerimispea ja méddetakse selle pea abil defineeritava
tapsusega. Tsukli defineerimisel maaratakse igale péordeteljele eraldi
vahemik, milles soovitakse moota.

Mb&d6detud vaartustest leiab TNC staatilise kallutustéapsuse. Seejuures
minimeerib tarkvara kallutamisest tingitud positsioneerimisvead ja
salvestab mddtmistoimingu 16pus seadme geomeetria automaatselt
kinemaatikatabeli vastavatesse seadmekonstantidesse.

Ulevaade

TNC-l on olemas tsuklid, millega saab Teie seadme kinemaatikat
automaatselt fikseerida, taastada, kontrollida ja optimeerida:

.. Funktsiooni- ..
Tsiikkel klahv Lehekiilg
450 KINEMAATIKA FIKSEERIMINE: as0 Lk 160
Kinemaatika automaatne fikseerimine = @
ja taastamine

451 KINEMAATIKA MOOTMINE: = Lk 161
Seadme kinemaatika automaatne /
kontrollimine voi optimeerimine
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Eeltingimused

Funktsiooni KinematicsOpt kasutamiseks peavad olema taidetud
jargmised eeldused:

Tarkvaravariandid 48 (KinematicsOpt) ja 8 (tarkvaravariant 1) ning
FCL3 peavad olema aktiveeritud

Mddbtmiseks kasutatav 3D-kontaktandur peab olema kalibreeritud

Seadme alusele tuleb suvalisse kohta kinnitada mddtepea, millel on
tapselt teadaolev raadius ja piisav jaikus. Kalibreerimispaid saab
soetada mitmetelt mé6teseadmete tootjatelt

Seadme kinemaatika kirjeldus peab olema defineeritud
ammendavalt ja tapselt. Teisendusmo6dud peavad olema
sisestatud tapsusega ca 1 mm

Koik poordeteljed peavad olema NC-teljed, KinematicsOpt ei toeta
kasitsi seadistatavate telgede méotmist

Seadme geomeetria peab olema taielikult (ile md6detud (seda teeb
seadme tootja kasutussevotu kaigus)

Seadme parameetris MP6600 tuleb maarata tolerantsipiir, alates
millest peab TNC reziimis Optimeerimine kuvama juhise juhul, kui
maaratud kinemaatikaandmed (lletavad selle piirvaartuse (vt
»KinematicsOpt, tolerantsipiir reziimi Optimeerimine jaoks: MP6600”
Ik 25)

Seadme parameetris MP6601 tuleb maarata maksimaalselt lubatud
halve tsuklites automaatselt mdddetud kalibreerimispea raadiuse ja
sisestatud tsiikliparameetri vahel (vt ,KinematicsOpt,
kalibreerimispea raadiuse lubatud halve: MP6601” |k 25)

4.1 Kinemaatika mootmine kontaktanduritega KA (variant KinematicsOpt)
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4.1 Kinemaatika m6o6tmine kontaktanduritega KA (variant KinematicsOpt)

KINEMAATIKA FIKSEERIMINE (kontaktanduri
tsukkel 450, DIN/ISO: G450, tarkvaravariant)

Kontaktanduri tsiikliga 450 saate fikseerida seadme aktiivse
kinemaatika voi taastada varem fikseeritud kinemaatika. Kasutusel on
10 malupesa (numbrid 0 kuni 9).

@ Enne programmeerimist poorake tiahelepanu I\ e T

Enne kinemaatika optimeerimist tuleb aktiivne kinemaatika
tavaliselt fikseerida. Eelis: 0410=0 e 0410=1

Kui tulemus ei vasta ootustele voi optimeerimise ajal e —
tekivad toérked (nt elektrikatkestus), siis saate vanad ———
andmed taastada.

Reziim Fikseerimine: TNC salvestab tavaliselt sinna juurde |
ka viimati toimingus MOD sisestatud koodi (defineerida - L. A
saab suvalise koodi). Selle mélupesa saab lile kirjutada,
vaid sisestades sama koodi. Kui fikseerisite kinemaatika
ilma koodita, siis kirjutab TNC jargmise
fikseerimistoimingu ajal selle malupesa tle ilma
hoiatamata!

ay
Sl

ReZiim Taastamine: fikseeritud andmeid saab TNC
tavaliselt kanda tagasi vaid identsesse kinemaatika
kirjeldusse.

Reziim Taastamine: pange téhele, et kinemaatika
muutmine pdhjustab alati ka eelseadete muutumist.
Vajadusel maarake eelseaded uuesti.

Reziim (0=fikseerimine/1=taastamine) Q410: maarake, = Né&ide: NC-laused
s @ kas kinemaatika fikseeritakse vo0i taastatakse:
0: aktiivse kinemaatika fikseerimine 5 TCH PROBE 450 KINEMAATIKA
1: eelnevalt salvestatud kinemaatika taastamine FIKSEERIMINE
Miilupesa (0...9) Q409: malupesa number, kus soovite Q410=0  ;REZIM
fikseerida kogu kinemaatika v6i mélupesa number, Q409=1 sMALUPESA

kust soovite salvestatud kinemaatika taastada

Protokollifunktsioon
TNC loob parast tsuikli 450 taitmist protokolli jargmiste andmetega:

Kuupaev ja kellaaeg, millal protokoll loodi
NC-programmi tee nimi, millest tsuklit taideti
Teostatud reziim (0=fikseerimine/1=taastamine)
Malupesa number (0 kuni 9)

Kinemaatika rea number kinemaatikatabelist

Kood, kui see sisestati vahetult enne tslikli 450 taitmist
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KINEMAATIKA MOOTMINE (kontaktanduri
tsiikkel 451, DIN/ISO: G451, tarkvaravariant)

Kontaktanduri tsiikliga 451 saate oma seadme kinemaatikat
kontrollida ja vajadusel optimeerida. Seejuures mdddetakse 3D-
kontaktanduriga KA suvalist kalibreerimispead, mis kinnitatakse
seadme alusele.

TNC maarab staatilise kallutustédpsuse. Seejuures minimeerib
tarkvara kallutamisest tingitud ruumilised vead ja salvestab
mdodtmistoimingu I6pus seadme geomeetria automaatselt
kinemaatikatabeli vastavatesse seadmekonstantidesse.

1 Kinnitage kalibreerimispea, tagage kokkupoérkevdimaluse
puudumine
2 KasitsireZiimis seadke tugipunkt pea keskmesse

3 Positsioneerige kontaktandur kasitsi kontaktanduri teljel
kalibreerimispea abil ja to6tlustasandil pea keskmesse

4 Valige programmi taitmise reziim ja kaivitage
kalibreerimisprogramm

5 TNC mdddab automaatselt jargimodda kdik poordeteljed Teie
defineeritud tapsusega
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4.1 Kinemaatika m6o6tmine kontaktanduritega KA (variant KinematicsOpt)

Positsioneerimissuund

Mdédbdetava umartelje positsioneerimissuund tuleneb tsuklis
defineeritud lahte- ja I6ppnurgast. Valige lahte- ja I6ppnurk nii, et sama
asendit ei mdodetaks kaks korda. Nt lahtenurga 0° ja I6ppnurga 360°
korral annab TNC veateate.

M@obtepunkti kahekordne registreerimine (nt médtmisasend +90° ja
-270°) pole maistlik, kuid veateadet ei pdhjusta, kuna tekkida vdivad
erinevad mootmisasendid.

Naide: l1dahtenurk = -270°, I6ppnurk = +90°
Nurgaasendid on identsed, kuid médtmisasendid vdivad olla
erinevad:

Lahtenurk = +90°

Léppnurk = -270°

Mddtepunktide arv = 4

Siit leitud nurgasamm = (-270 - +90) / (4-1) = -120°
Mddtepunkt 1= +90°

Méoébtepunkt 2= -30°

Méoébtepunkt 3= -150°

Mobtepunkt 4= -270°
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Hirth-tiitipi hammastega telgedega seadmed

Positsioneerimiseks peab telg likuma Hirth-rastrist valja.

A Seeparast jalgige, et ohutu kaugus oleks piisavalt suur ega
toimuks kokkupdrget kontaktanduri ja kalibreerimispea
vahel. Samuti jalgige, et liikumiseks ohutule kaugusele
oleks piisavalt ruumi (tarkvaraline I6ppluliti).

Tagasikaigu kdrgus Q408 defineerige suuremana 0-st
juhul, kui tarkvaravariant 9 (M128, FUNCTION TCPM)
pole kasutatav.

Lahte- ja I6ppnurga valikul jalgige, et iga nurgasamm
sobituks Hirth-rastrisse. TNC kontrollib Hirth-telgede puhul
tsukli alguses, kas maaratud nurgasamm sobitub Hirth-
rastrisse. Kui see pole nii, annab TNC veateate ja I6petab
tsukli.

Asendid tulenevad lahtenurgast, I6ppnurgast ja médtmiste arvust iga
telje puhul.

Arvutuse naide: mddteasendid A-telje jaoks:

Lahtenurk Q411 = -30

LSppnurk Q412 = +90

Mo&6tepunktide arv Q414 = 4

Arvutatud nurgasamm = ( Q412 -Q411)/( Q414 -1)
Arvutatud nurgasamm =(90--30)/(4-1)=120/3=40
Moobteasend 1 = Q411 + 0 * nurgasamm = -30°
Moodteasend 2 = Q411 + 1 * nurgasamm = +10°
Mooteasend 3 = Q411 + 1 * nurgasamm = +50°

Mo&oteasend 4 = Q411 + 1 * nurgasamm = +90°
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4.1 Kinemaatika m6o6tmine kontaktanduritega KA (variant KinematicsOpt)

Mootepunktide arvu valimine

Aja kokkuhoiu huvides véite teha ligikaudse optimeerimise vahese
modtepunktide arvuga (1-2).

Jargneva tapsema optimeerimise teete keskmise médtepunktide
arvuga (soovitatav arv = 4). Veel suurem moddtepunktide arv tavaliselt
paremaid tulemusi ei anna. |deaalis peaksite mdotepunktid jaotama
telje kallutamispiirkonnas uhtlaselt.

Kui telje kallutamispiirkond on 0-360° ja m&6tepunkte 3, peaksite
md&d6tma 90°, 180° ja 270° juures.

Kui soovite kontrollida tapsust, vdite maarata reziimis Kontrollimine
suurema mddtepunktide arvu.

@ Umartelge ei tohi 0° véi 360° juures mddta. Nende
asendite puhul ei saa usaldusvaarseid méétmisandmeid!

Kalibreerimispea asendi valimine seadme alusel

Pdhimétteliselt voib kalibreerimispea paigutada seadme alusel
suvalisse kohta. Véimaluse korral voib kalibreerimispea kinnitada ka
hoidepeade vdi toorikute kiilge (nt magnetitega). Mddtetulemust
vbivad mojutada jargmised tegurid:

Pdoérdlauaga voi kaldlauaga seade:
Kalibreerimispea kinnitatakse vdimalikult kaugele p6orlemise
keskmest

Vaga suurte kaigupikkustega seadmed:
Kalibreerimispea kinnitatakse véimalikult lAhedale hilisemale
to6tlusasendile
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Soovitused tipsuse kohta

Seadme geomeetria- ja positsioneerimisvead mdjutavad
mddtetulemusi ja seega ka Uimartelje optimeerimist. Seega jaab alati
jaakviga, mida ei saa kdrvaldada.

Kui l&htuda sellest, et geomeetria- ja positsioneerimisvigu poleks,
oleksid tsukli poolt seadme suvalises punktis maaratud vaartused
teatud ajahetkel tapselt reprodutseeritavad. Mida suuremad on
geomeetria- ja positsioneerimisvead, seda suurem on méotetulemuste
dispersioon, kui médtepea viiakse erinevatele positsioonidele seadme
koordinaatsusteemis.

TNC mooteprotokollis ndidatud dispersioon on seadme staatiliste
kallutuste tdpsuse moot. Tapsuse kasitlemisel tuleb siiski arvestada ka
mddtepea raadiust ning mddtepunktide arvu ja asendit. Vaid tUhe
mddtepunkti korral ei saa dispersiooni arvutada; sel juhul vastab
naidatud dispersioon mdatepunkti ruumilisele veale.

Kui samaaegselt liguvad mitu imartelge, siis nende vead kattuvad
ning kdige ebasoodsamal juhul liituvad.

@ Kui Teie seadmel on reguleeritav spindel, peaksite
aktiveerima nurga jargmise seadme parameetri MP6165
kaudu. Sellega tostate Uldist tapsust modtmisel 3D-
kontaktanduriga.

Vajadusel deaktiveerige médtmise ajaks Umartelgede
hoidurid, muidu véivad modtetulemused osutuda valeks.
Jargige seadme kasutusjuhendit.

Maodteprotokollis valjastab TNC reziimis Optimeerimine hinnangu.
Hinnang naitab korrigeeritud teisenduste méju mdodtetulemustele.
Mida suurem on hinnangu naitaja, seda paremini suutis TNC
optimeerimise teostada.

Iga Umartelje hinnangu néitaja ei tohiks olla vaiksem kui 2, soovitavad
naitajad on 4 vdi rohkem.

I% Kui hinnangu naitajad on liiga vaikesed, siis suurendage
Umartelje mé6tevahemikku véi ka mddtepunktide arvu. Kui
Te sellega ei saavuta hinnangu naitajate paranemist,
voivad pdhjuseks olla vead kinemaatika kirjelduses.
Vajadusel p66rduge klienditeenindusse.
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Juhised mitmesuguste kalibreerimismeetodite juurde

Ligikaudne optimeerimine kasutussevétu ajal parast
ligikaudsete mo6tude sisestamist

M&d&tepunktide arv 1 kuni 2
P&ordetelgede nurgasamm: ca 90°

Tapne optimeerimine kogu liikumisalas
Md&d&tepunktide arv 3 kuni 6
Lahte- ja I6ppnurk peaksid katma poordetelgede voimalikult suure
likumisala
Positsioneerige mddtepea seadme alusel nii, et tddlaua
pdordetelgede korral tekiks suur mddteringi raadius, voi pea
pbdordetelgede korral saaks mé6tmine toimuda ménes
iseloomulikus asendis (nt liikumisala keskel)

Umartelgede erilise asendi optimeerimine
Mddtepunktide arv 2 kuni 3
Mdd&tmised toimuvad podrdetelje selle nurga (mber, kus hiljem
toimub td6tlemine
Positsioneerige mddtepea seadme alusel nii, et kalibreerimine
toimuks kohas, kus hiljem toimub td6tlemine

Seadme tapsuse kontrollimine
Mddtepunktide arv 4 kuni 8
Lahte- ja I6ppnurk peaksid katma pddrdetelgede véimalikult suure
likumisala

Umartelje 16tku masaramine kontrollimisel
Mdd&tepunktide arv 8 kuni 12

Lahte- ja 16ppnurk peaksid katma pddrdetelgede véimalikult suure
likumisala

Lotk

Lotku all moistetakse vaikest pilu podrdeanduri (nurga modtmise
seadme) ja aluse vahel, mis tekib, kui suund muutub vastupidiseks.
Kui imartelgedel on 16tk valjaspool reguleerimisobijekti, siis vbib see
pdhjustada kallutamisel tésiseid vigu. Tsukkel aktiveerib automaatselt
sisemise I6tkukompensatsiooni digitaalsete imartelgede korral iima
eraldi asendi médtesisendita.

4.1 Kinemaatika m6o6tmine kontaktanduritega KA (variant KinematicsOpt)

Reziimis Kontrollimine teostab TNC kaks mdétmiste jada iga telje
jaoks, et likuda mddteasenditele mblemast suunast. Tekstiprotokollis
annab TNC méddetud Umartelje I6tkude absoluutvaartuste
aritmeetilise keskmise.

@ Kui mdéteringi raadius < 100 mm, siis ei teosta TNC

I6tkude arvutamist. Mida suurem on mddteringi raadius,
seda tapsemalt saab TNC Umartelje I6tku maarata.
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Tsiikli defineerimine

=y

Enne programmeerimist pé6rake tahelepanu

Jalgige, et kdik tootlustasandi kallutamise funktsioonid
oleksid lahtestatud. M128 v6i FUNCTION TCPM ei tohi
olla aktiivne.

Valige kalibreerimispea asend seadme alusel nii, et
modtmistoimingu ajal ei saaks toimuda kokkupdrget.

Enne tsikli defineerimist peate seadma tugipunkti
kalibreerimispea keskmesse ja selle aktiveerima.

TNC kasutab positsioneerimise ettenihkena lilkumisel
mddbtekorgusele kontaktanduri teljel vaiksemat kahest
vaartusest: tsukli parameeter Q253 ja seadme parameeter
MP6150. Péoérdetelge liigutab TNC tavaliselt
positsioneerimise ettenihkega Q253, sealjuures on anduri
kontroll aktiivne.

Kui reziimis Optimeerimine Uletavad méaaratud
kinemaatika andmed lubatud piirvaartuse (MP6600),
annab TNC hoiatusteate. Maaratud vaartuste
rakendamine tuleb siis kinnitada NC-stardiga.

Pange tahele, et kinemaatika muutmine pdhjustab alati ka
eelseadete muutumist. Parast optimeerimist maarake
eelseaded uuesti.

TNC maarab esimeses mdétmistoimingus kéigepealt
kalibreerimispea raadiuse. Kui méddetud raadius erineb
pea sisestatud raadiusest rohkem kui defineeriti seadme
parameetris MP6601, annab TNC veateate ja I6petab
mddtmise.

Kui katkestate tsikli m&6tmise ajal, ei pruugi kinemaatika
andmed vastata algsele seisundile. Fikseerige aktiivne
kinemaatika enne optimeerimist tsukli 450 abil, et vea
korral taastada viimati aktiivne kinemaatika.

Programmeerimine tollides: mé6tetulemused ja
protokolliandmed valjastab TNC tavaliselt millimeetrites.
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4.1 Kinemaatika m6o6tmine kontaktanduritega KA (variant KinematicsOpt)
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Reziim (0=kontroll/1=mddtmine) Q406: maarake, kas
TNC peab aktiivset kinemaatikat kontrollima voi
optimeerima:

0: seadme aktiivse kinemaatika kontrollimine. TNC
mo&odab kinemaatikat Teie defineeritud
pdordetelgedel, kuid ei tee aktiivses kinemaatikas
mingeid muudatusi. M&6tetulemused esitab TNC
modteprotokollis

1: seadme aktiivse kinemaatika optimeerimine. TNC
mdddab kinemaatikat Teie defineeritud
pbdordetelgedel ja optimeerib aktiivse kinemaatika

Kalibreerimispea tipne raadius Q407: sisestage
kasutatava kalibreerimispea tapne raadius

Ohutu kaugus Q320 (inkrementaalne): mddtepunkti ja
kontaktanduri mdotepea vaheline lisakaugus Q320
toimib taiendavalt MP6140-le

Tagasikiigu korgus Q408 (absoluutne):

Sisestus 0:

tagasikaigu korgusele ei liiguta, TNC liigub
mdddetaval teljel jargmisesse mddteasendisse.
Pole lubatud Hirth-telgede korral! TNC liigub
esimesse modteasendisse jarjekorras A, siis B,
siis C

Sisestus >0:

tagasikaigu kérgus kallutamata tooriku
koordinaatslisteemis, millel TNC positsioneerib
spindli telje enne pddrdetelgede positsioneerimist.
Lisaks positsioneerib TNC kontaktanduri
téotlustasandis nullpunkti. Anduri kontroll on selles
reziimis mitteaktiivne, positsioneerimise kiirus
defineeritakse parameetris Q253

Eelpositsioneerimise ettenihe Q253: t6driista
likumiskiirus positsioneerimisel mm/min

Tuginurk Q380 (absoluutne): tuginurk
(pShipodramine) mdodtepunktide registreerimiseks
kehtivas tooriku koordinaatsusteemis. Tugipunkti
defineerimine vadib oluliselt suurendada telje
mbdtevahemikku

Néide: Kalibreerimisprogramm

4 TOOL CALL “ANDUR“ Z

5 TCH PROBE 450 KINEMAATIKA
FIKSEERIMINE

Q410=0 ;REZIM
Q409=5 ;MALUPESA

6 TCH PROBE 451 KINEMAATIKA MOOTMINE
Q406=1 ;REZIIM
Q407=14,9996;PEA RAADIUS
Q320=0 ;OHUTU KAUGUS
Q408=0 ;TAGASIKAIGU KORGUS
Q253=750 ;EELPOS. ETTENIHE
Q380=0 ;TUGINURK
Q411=-90 ;LAHTENURK A-TELJEL
Q412=+90 ;LOPPNURK A-TELJEL
Q413=0 ;SEADENURK A-TELJEL
Q414=2 ;MOOTEPUNKTID A-TELJEL
Q415=-90 ;LAHTENURK B-TELJEL
Q416=+90 ;LOPPNURK B-TELJEL
Q417=0 ;SEADENURK B-TELJEL
Q418=2 ;MOOTEPUNKTID B-TELJEL
Q419=-90 ;LAHTENURK C-TELJEL
Q420=+90 ;LOPPNURK C-TELJEL
Q421=0 ;SEADENURK C-TELJEL
Q422=2 ;MOOTEPUNKTID C-TELJEL
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Lihtenurk A-teljel Q411 (absoluutne): Iahtenurk
A-teljel, kus toimub esimene m&dtmine

Loppnurk A-teljel Q412 (absoluutne): I6ppnurk
A-teljel, kus toimub viimane médtmine

Seadenurk A-teljel Q413: A-telje seadenurk, millel
mdddetakse teisi podrdetelgi

Modtepunktide arv A-teljel Q414: modtmistoimingute
arv, mis on TNC-I vajalik A-telje md6tmiseks

Lihtenurk B-teljel Q415 (absoluutne): 1ahtenurk
B-teljel, kus toimub esimene m&dtmine

Loppnurk B-teljel Q416 (absoluutne): [dppnurk
B-teljel, kus toimub viimane mddtmine

Seadenurk B-teljel Q417: B-telje seadenurk, millel
moddetakse teisi podrdetelgi

Moédtepunktide arv B-teljel Q418: modtmistoimingute
arv, mis on TNC-I vajalik B-telje mddtmiseks

Lihtenurk C-teljel Q419 (absoluutne): lahtenurk
C-teljel, kus toimub esimene m&6tmine

Loppnurk C-teljel Q420 (absoluutne): [6ppnurk
C-teljel, kus toimub viimane médtmine

Seadenurk C-teljel Q421: C-telje seadenurk, millel
moddetakse teisi podrdetelgi

Maéédtepunktide arv C-teljel Q422: mootmistoimingute
arv, mis on TNC-I vajalik C-telje m&6tmiseks

4.1 Kinemaatika mootmine kontaktanduritega KA (variant KinematicsOpt)
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Protokollifunktsioon
TNC loob parast tsuikli 451 taitmist protokolli jargmiste andmetega:

Kuupéaev ja kellaaeg, millal protokoll loodi
NC-programmi tee nimi, millest tsiiklit taideti
Rakendatud reziim (0=kontroll/1=optimeerimine)
Aktiivse kinemaatika number
Sisestatud mddtepea raadius
Iga mdddetava pddrdetelje jaoks:

Lahtenurk

Léppnurk

Mddtepunktide arv

Seadenurk

Mééteringi raadius

Keskmendatud 6tk

M&d&detud dispersioon

Optimeeritud dispersioon

Korrektuuri naitajad

Hinnangud

4.1 Kinemaatika m6o6tmine kontaktanduritega KA (variant KinematicsOpt)
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Kontaktanduri tstiklid
tooriista automaatseks
mootmiseks
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5.1 Tooriista moo6tmine toolaua kontaktanduriga TT

5.1 Tooriista mootmine toolaua
kontaktanduriga TT

Ulevaade

Seade ja TNC peavad olema seadme tootja poolt
% kontaktanduri TT jaoks ette valmistatud.

Teie seadmel ei pruugi kéik siin kirjeldatud tsuklid ja
funktsioonid kasutatavad olla. Vt seadme kasutusjuhendit.

Lauakontaktanduri ja TNC t66riista mddtmistsiiklite abil saab t66riistu
mddta automaatselt: TNC salvestab pikkuse ja raadiuse
korrigeerimisvaartused kesksesse todriistamallu TOOL.T ja arvestab
need modtmistsikli I6pus automaatselt valja. Saadaval on jargmised
mobdtemeetodid:

téoriista mé6tmine paigalseisva tdodriistaga

tooriista mé6tmine pdorleva tddriistaga

Uksikute I6iketerade mddtmine

Seadmeparameetrite seadistamine

% TNC kasutab seisva spindli korral médtmiseks anduri
ettenihet MP6520-st.

Poorleva todriista korral arvutab TNC mddtmisel automaatselt spindli
pdorete arvu ja moédtmise ettenihke.

Spindli péorete arvu arvutatakse jargmiselt:

n = MP6570/ (r - 0,0063), kus

n poorete arv [p/min]
MP6570 suurim lubatud pdérlemiskiirus [m/min]
r aktiivne todriistaraadius [mm]

M&6tmise ettenihet arvutatakse jargmiselt:

v = mootetolerants ¢ n, kus

v modtmise ettenihe [mm/min]
Moddtetolerants mddtetolerants [mm], sdltuvalt MP6507-st
n pOorete arv [p/min]
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MP6507-ga reguleeritakse mddtmise ettenihke arvutamist:
MP6507=0:

Méoéotetolerants jadb muutumatuks — séltumata todriistaraadiusest.

Vaga suurte tooriistade korral vaheneb md&tmise ettenihe siiski nullini.

See efekt ilmneb seda varem, mida vaiksemana on valitud
maksimaalne pdorlemiskiirus (MP6570) ja lubatud tolerants
(MP6510).

MP6507=1:

Modtetolerants muutub, kui tdoriistaraadius suureneb. See tagab ka

suurte tooriistaraadiuste korral piisava mddtmise ettenihke. TNC
muudab mddtetolerantsi jargmise tabeli jargi:

Tooriistaraadius Mootetolerants

kuni 30 mm MP6510

30 kuni 60 mm 2 « MP6510

60 kuni 90 mm 3+ MP6510

90 kuni 120 mm 4 « MP6510
MP6507=2:

Mbdtmise ettenihe jaab konstantseks, kuid modteviga kasvab koos
suureneva todriistaraadiusega lineaarselt:

mddtetolerants = (r - MP6510)/ 5 mm), kus

r aktiivne tooriistaraadius [mm]
MP6510 suurim lubatud méateviga

HEIDENHAIN iTNC 530
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Kirjed tooriistatabelis TOOL.T

Lithend Kirjed Dialoog
CuT Tooriista I16iketerade arv (maks. 20 Idiketera) Loiketerade arv?
LTOL Tooriista pikkuse lubatud halve L kulumise tuvastamiseks. Kui Kulumistolerants: pikkus?

sisestatud vaartus lletatakse, blokeerib TNC tddriista (olek L).
Sisestusvahemik: 0 kuni 0,9999 mm

RTOL Todriista raadiuse R lubatud halve kulumise tuvastamiseks. Kui Kulumistolerants: raadius?
sisestatud vaartus lletatakse, blokeerib TNC tddriista (olek L).
Sisestusvahemik: 0 kuni 0,9999 mm

DIRECT. Tooriista 16ikesuund mddtmiseks pdorieva tddriista korral Loéikesuund (M3 =-)?
TT:R-OFFS Pikkuse mddtmine: tddriista nihe pliiatsi keskme ja tdoriista Tooriistanihke raadius?
keskme vahel. Eelseade: toodriistaraadius R (klahv NO ENT
tekitab R)
. TT:L-OFFS Raadiuse méd&tmine: tdoriista tdiendav nihe MP6530-le pliiatsi Tooriistanihke pikkus?

Ulaserva ja todriista alaserva vahel. Eelseade: 0

LBREAK Tdoriista pikkuse lubatud hélve L kulumise tuvastamiseks. Kui Murdumistolerants: pikkus?
sisestatud vaartus lletatakse, blokeerib TNC todriista (olek L).
Sisestusvahemik: 0 kuni 0,9999 mm

~ o~

RBREAK Tooriista raadiuse R lubatud halve kulumise tuvastamiseks. Kui Murdumistolerants: raadius?
sisestatud vaartus Uletatakse, blokeerib TNC t6doriista (olek L).
Sisestusvahemik: 0 kuni 0,9999 mm

Sisestamisnaiteid levinud tooriistatiiipide korral
Tooriista tidp CuT TT:R-OFFS TT:L-OFFS

Puur — (ilma funktsioonita) 0 (nihe ei ole vajalik, sest
modta tuleb puuri teravikku)

5.1 Tooriista mootmine toolaua kontaktanduriga TT

Silinderfrees 4 (4 16iketera) 0 (nihet ei ole vaja, sest 0 (tdiendavat nihet
I&bimddduga < 19 mm tooriista 1abimddt on vaiksem  raadiuse médtmisel ei ole
TT aluse Iabiméddust) vaja. Kasutatakse nihet
MP6530-st)
Silinderfrees 4 (4 |1diketera) 0 (nihe on vajalik, sest 0 (tdiendavat nihet
labimédduga > 19 mm tooriista 18biméot on suurem  raadiuse mootmisel ei ole
TT aluse 1abiméddust) vaja. Kasutatakse nihet
MP6530-st)
Raadiusfrees 4 (4 16iketera) 0 (nihe ei ole vajalik, sest 5 (tooriistaraadius
mddta tuleb kerapinna defineerida alati nihkena, et
I6unapoolust) |1abimddtu raadiusena ei
moddetaks)
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Mootetulemuste kuvamine

Téaiendava olekunaidu abil saate to6riista mé6tmise tulemused kuvada
ekraanile (seadme té6reziimides). TNC kuvab siis vasakul programmi
ja paremal mdotmistulemused. Mddtevaartused, mis lletasid lubatud
kulumistolerantsi, tdhistab TNC margiga ,*“ — mdotevaartused, mis
Uletasid lubatud purunemistolerantsi, margiga ,B".
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Progr. izpilde, pilna sec. Vet
un redigesana
18 L Ix-1 R® FMAX pen | LeL | cve [ m | pos | Toon 7T |00 .
21 CYCL DEF 11.1 SCL 0.9895 P
22 sToP MAX = J;L
YN
23 L 2Z+50 R® FMAX W
24 L X-20 v+20 RO FMAX
T |
25 CALL LBL 15 REPS ?Hi
26 PLANE RESET STAY =
27 LBL P@n
0% s-15T Denos
0% SiNm1 20:17
DIAGNOSIS
-2.787 Y -340.071 2Z +100.25808 ﬁg
*a +0.000 %A +0.000B +76.7080
#C +0.000
“allele S1 ©0.000
FAKT . @: 20 T 5 Z|s 2500 ° M s - Bl
sTATUSS sTATUSS sTATUSS SILES)
KOORD..
PARSKATS | POZ.IND. | INSTRUM. | pappei
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5.2 Rakendatavad tsiikli

5.2 Rakendatavad tsuklid

Ulevaade

Tooriista moéodtmise tslkleid saab programmeerida klahvi TOUCH
PROBE abil té6reziimis "Programmi sisestamine/redigeerimine”.

Kasutada saab jargmisi tsukleid:

Tsiikkel Vana formaat

Uus formaat

TT kalibreerimine se
CﬁLjﬂ '

ase
g
cAL. A

Tooriista pikkuse médtmine

2

Tooriista raadiuse moodtmine
z

482
a2

Tddriista pikkuse ja raadiuse
m&dtmine

% Mootmistsiiklid tootavad ainult aktiivse keskse

tooriistamalu TOOL.T korral.

Enne mddtmistsiklitega to6tamist tuleb kesksesse
tooriistamallu salvestada kéik mé6tmiseks vajalikud
andmed ja aktiveerida kdsuga TOOL CALL mbéddetava

tooriista kutse.

Tooriistu saab mddta ka kallutatud tootlustasandi korral.

Erinevused tsiiklite 31 kuni 33 ja 481 kuni 483

vahel

Funktsioonide ulatus ja tsikli kaik on taiesti identsed. Tsuklite 31 kuni

33 ja 481 kuni 483 vahel on ainult kaks erinevust:

Tsuklid 481 kuni 483 on nimega G481 kuni G483 kasutatavad ka

DIN/ISO slisteemis

Mo&6tmise oleku jaoks kasutavad uued tsiklid vabalt valitava

parameetri asemel kindlat parameetrit Q199

176
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TT kalibreerimine (kontaktanduri tsiikkel 30
voi 480, DIN/ISO: G480)

=y

Kalibreerimistsikli t66pohimote séltub
seadmeparameetrist 6500. Vt seadme kasutusjuhendit.

Enne kalibreerimist tuleb todriistatabelisse TOOL.T
sisestada kalibreerimistdoriista tdpne raadius ja tapne
pikkus.

Seadmeparameetrites 6580.0 kuni 6580.2 tuleb maarata
TT asend seadme tdé6tamispiirkonnas.

Seadmeparameetrite 6580.0 kuni 6580.2 muutmisel tuleb
uuesti kalibreerida.

Andurit TT kalibreeritakse méotetsiikliga TCH PROBE 30 véi

TCH PROBE 480 (vt ka ,Erinevused tsuklite 31 kuni 33 ja 481 kuni 483
vahel” Ik 176). Kalibreerimine toimub automaatselt. TNC maarab
automaatselt ka kalibreerimistodriista keskme nihke. Selleks p66rab
TNC spindlit poole kalibreerimistsukli jarel 180° vorra.

Kalibreerimistooriistana kasutatakse tapset silindrilist detaili, nt.
silindrilist tihvti. TNC salvestab kalibreerimisvaartused ja votab neid
arvesse jargnevatel tdriista moédtmistel.

30

B

cAL.

2

4se

cAL.

&0

Ohutu korgus: sisestage asend spindli teljel, millel on
valistatud kokkupdrge toorikute vi hoidepeadega.
Ohutu korgus on seotud tooriku aktiivse tugipunktiga.
Kui sisestatud ohutu kérgus on nii vaike, et todriista
ots oleks allpool aluse Ulaserva, positsioneerib TNC
kalibreerimistdoriista automaatselt aluse kohale
(ohutustsoon MP6540-st)
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Naide: NC-laused, vana formaat

6 TOOL CALL 1Z
7 TCH PROBE 30.0 TT KALIBREERIMINE
8 TCH PROBE 30.1 KORGUS: +90

Naide: NC-laused, uus formaat

6 TOOL CALL 1Z
7 TCH PROBE 480 TT KALIBREERIMINE
Q260=+100 ;0HUTU KORGUS
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5.2 Rakendatavad tsiikli

Tooriista pikkuse mootmine (kontaktanduri
tsiikkel 31 voi 481, DIN/ISO: G481)

Enne todriistade esmakordset méotmist kandke vastava
@5 tooriista ligikaudne raadius, ligikaudne pikkus, I6iketerade
arv ja ldikesuund tooriistatabelisse TOOL.T.

Todriista pikkuse mébtmiseks programmeerige mdotetsiikkel TCH
PROBE 31 vo6i TCH PROBE 480 (vt ka ,Erinevused tsiiklite 31 kuni 33
ja 481 kuni 483 vahel” Ik 176). Sisendparameetrite kaudu saate
maarata tooriista pikkuse kolmel erineval moel:

Kui tooriista [abimoot on suurem TT mddtepinna labimbodust, siis
tuleb mdota pdorleva tdoriistaga

Puuride vdi raadiusfreeside pikkuse maaramisel vdi juhul, kui
tooriista [abimbot on vaiksem TT mootepinna labimdddust, tuleb
mddta paigalseisva tooriistaga

Kui tdoriista 1abimdot on TT mdotepinna labimdddust suurem, siis
teostage Uksikute 16iketerade mdé6tmine paigalseisva tdoriistaga

Mo6tmine poorleva tooriistaga

Pikima I6iketera maaramiseks nihutage moéddetav tooriist
kontaktanduri keskpunkti ja IAhendage seda pdoreldes TT
mdbtepinnale. Programmeerige nihe tooriistatabelis Tdoriistanihke all:
raadius (TT: R-OFFS).

Mootmine paigalseisva tooriistaga (nt. puuri korral)
Juhtige mdddetav tdoriist keskselt le médtepinna. Seejarel liigub see

seisva spindliga TT mddtepinnale. Selleks mdotmiseks kandke
tooriistanihe: raadius (TT: R-OFFS) todriistatabelisse vaartusega ,0".
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Uksikute 16iketerade mé6tmine

TNC eelpositsioneerib mdéddetava tdoriista mddtepea kilje suunas.
Tooriista otspind asub seejuures allpool médtepea llaserva, nagu
maaratud MP6530-s. Tooriistatabelis voite Todriistanihke all: pikkus
(TT: L-OFFS) maarata taiendava nihke. TNC m&6dab poorleva
tooriistaga radiaalselt, et maarata Uksikute |6iketerade md&tmise
lahtenurka. Seejarel méddab see spindli suuna muutmise abil kéikide
I6iketerade pikkuse. Selleks modtmistoiminguks programmeerige
LOIKETERADE MOOTMINE TSUKLIS TCH PROBE 31 = 1.

)

Tsiikli definitsioon

Uksikute Idiketerade médtmist saate teha tooriistadega,
millel on kuni 20 |6iketera.

Tooriista mootmine=0 / kontrollimine=1: maarake, kas
tooriista méddetakse esmakordselt voi soovite
kontrollida juba mdddetud téériista. Esmamadtmise
korral kirjutab TNC t6oriista pikkuse L keskses
tooriistamalus TOOL.T (le ja seab delta-vaartuse DL
= 0. Tooriista kontrollimisel vorreldakse méddetud
pikkust tdoriista pikkusega L TOOL.T andmetes. TNC
arvutab halbe koos margiga ja kannab selle delta-
vaartusena DL TOOL.T andmetesse. Lisaks on halve
kasutusel ka Q-parameetris Q115. Kui delta-vaartus
on suurem kui tdoriista pikkuse lubatud kulumis- voi
purunemistolerants, siis blokeerib TNC tdoriista (olek
L TOOL.T-s)

Parameetri nr. tulemuse jaoks?: parameetri number,
milles TNC salvestab m&6&tmise oleku:

0,0: tO0riist on tolerantsi piires

1,0: t606riist on kulunud (LTOL Uletatud)

2,0: to0oriist on purunenud (LBREAK Uletatud). Kui te
ei soovi méotmistulemusega programmis edasi
tootada, kinnitage dialoogikiisimus klahviga NO ENT

Ohutu korgus: sisestage asend spindli teljel, millel on
valistatud kokkuporge toorikute voi hoidepeadega.
Ohutu kérgus on seotud tooriku aktiivse tugipunktiga.
Kui sisestatud ohutu kérgus on nii vaike, et tdoriista
ots oleks allpool aluse Ulaserva, positsioneerib TNC
tooriista automaatselt aluse kohale (ohutustsoon
MP6540-st)

Loiketerade mdotmine 0=ei / 1=jah: maarake, kas on
vaja teostada Uksikute 16iketerade md6tmine (mdota
saab kuni 20 Idiketera)
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Nédide: Esmamo6tmine poodrleva tooriistaga; vana
formaat

6 TOOL CALL 12 Z

7 TCH PROBE 31.0 TOORIISTA PIKKUS

8 TCH PROBE 31.1 KONTROLLIMINE: 0

9 TCH PROBE 31.2 KORGUS: +120

10 TCH PROBE 31.3 LOIKETERADE
MOOTMINE: 0

Naide: Kontrollimine koos liksikute lI0iketerade
mootmisega, oleku salvestamine Q5-s; vana
formaat

6 TOOL CALL 12 Z

7 TCH PROBE 31.0 TOORIISTA PIKKUS

8 TCH PROBE 31.1 KONTROLLIMINE: 1 Q5
9 TCH PROBE 31.2 KORGUS: +120

10 TCH PROBE 31.3 LOIKETERADE
MOOTMINE: 1

Naide: NC-laused, uus formaat

6 TOOL CALL 12 Z
7 TCH PROBE 481 TOORIISTA PIKKUS
Q340=1 ;KONTROLLIMINE
Q260=+100 ;0HUTU KORGUS
Q341=1 ;LOIKETERADE MOOTMINE
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5.2 Rakendatavad tsiikli

Tooriista raadiuse méotmine (kontaktanduri
tsiikkel 32 v6i 482, DIN/ISO: G482)

Enne todriistade esmakordset méotmist kandke vastava
@5 tooriista ligikaudne raadius, ligikaudne pikkus, I6iketerade
arv ja ldikesuund tooriistatabelisse TOOL.T.

Tdoriista raadiuse mddtmiseks programmeerige moodtetsikkel TCH
PROBE 32 vo6i TCH PROBE 482 (vt ka ,Erinevused tsiiklite 31 kuni 33
ja 481 kuni 483 vahel” Ik 176). Sisendparameetrite kaudu saate
maarata tddriista raadiuse kahel moel:

Mobtmine poorleva tooriistaga

Mootmine poorleva tooriistaga ja seejarel Uksikute 16iketerade
mdd&tmine

% Silindrikujulisi teemantkattega t6oriistu saab mdéta seisva
spindliga. Selleks tuleb tdoriistatabelis maarata
I6iketerade arvuks CUT 0 ja kohandada
seadmeparameeter 6500. Vt seadme kasutusjuhendit.

Mootmise kaik

TNC eelpositsioneerib mdddetava tdoriista mddtepea kilje suunas.
Freesi otspind asub seejuures allpool mddtepea ulaserva, nagu
maaratud MP6530-s. TNC mdddab poorleva tooriistaga radiaalselt.
Kui lisaks on vajalik Uksikute |16iketerade mdotmine, mdéddetakse
spindli orienteerimise abil kdigi Idiketerade raadiused.

180 5 Kontaktanduri tsiiklid tdriista automaatseks médtmiseks @



Tsiikli definitsioon

Tooriista mootmine=0 / kontrollimine=1: maarake, kas
tooriista méddetakse esmakordselt voi soovite
kontrollida juba mdddetud téériista. Esmambdtmise
korral kirjutab TNC tdoriista raadiuse R keskses
tooriistamalus TOOL.T dle ja seab delta-vaartuse DR
= 0. Tooriista kontrollimisel vorreldakse méddetud
raadiust tooriista raadiusega R TOOL.T andmetes.
TNC arvutab hélbe koos suunamargiga ja kannab
selle kui delta-vaartuse DR TOOL.T andmetesse.
Lisaks on hélve kasutusel ka Q-parameetris Q116.
Kui delta-vaartus on suurem kui tdoriista raadiuse
lubatud kulumis- véi purunemistolerants, siis
blokeerib TNC tddriista (olek L TOOL.T-s)

Parameetri nr. tulemuse jaoks?: parameetri number,
milles TNC salvestab mddtmise oleku:

0,0: t60riist on tolerantsi piires

1,0: t606riist on kulunud (RTOL Uletatud)

2,0: t606riist on purunenud (RBREAK (letatud). Kui te
ei soovi mdéotmistulemusega programmis edasi
té6tada, kinnitage dialoogikisimus klahviga NO ENT

Ohutu korgus: sisestage asend spindli teljel, millel on
valistatud kokkuporge toorikute voi hoidepeadega.
Ohutu kérgus on seotud tooriku aktiivse tugipunktiga.
Kui sisestatud ohutu kérgus on nii vaike, et tdoriista
ots oleks allpool aluse Ulaserva, positsioneerib TNC
tooriista automaatselt aluse kohale (ohutustsoon
MP6540-st)

Loiketerade mdotmine O=ei / 1=jah: maarake, kas on
vaja lisaks teostada uksikute I6iketerade mé6tmine
voi mitte (m&dta saab kuni 20 Idiketera)
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Nédide: Esmamo6tmine poodrleva tooriistaga; vana
formaat

6 TOOL CALL 12 Z

7 TCH PROBE 32.0 TOORIISTA RAADIUS

8 TCH PROBE 32,1 KONTROLLIMINE: 0

9 TCH PROBE 32.2 KORGUS: +120

10 TCH PROBE 32.3 LOIKETERADE
MOOTMINE: 0

Naide: Kontrollimine koos liksikute lI0iketerade
mootmisega, oleku salvestamine Q5-s; vana
formaat

6 TOOL CALL 12 Z

7 TCH PROBE 32.0 TOORIISTA RAADIUS

8 TCH PROBE 32.1 KONTROLLIMINE: 1 Q5
9 TCH PROBE 32.2 KORGUS: +120

10 TCH PROBE 32.3 LOIKETERADE
MOOTMINE: 1

Naide: NC-laused, uus formaat

6 TOOL CALL 12 Z
7 TCH PROBE 482 TOORIISTA RAADIUS
Q340=1 ;KONTROLLIMINE
Q260=+100 ;0HUTU KORGUS
Q341=1 ;LOIKETERADE MOOTMINE
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5.2 Rakendatavad tsiikli

Tooriista taielik méotmine (kontaktanduri
tsiikkel 33 voi 483, DIN/ISO: G483)

Enne todriistade esmakordset méotmist kandke vastava
@5 tooriista ligikaudne raadius, ligikaudne pikkus, I6iketerade
arv ja ldikesuund tooriistatabelisse TOOL.T.

Tddriista taielikuks mddtmiseks (pikkus ja raadius) programmeerige
moobtetsiikkel TCH PROBE 33 voi TCH PROBE 482 (vt ka ,Erinevused
tsuklite 31 kuni 33 ja 481 kuni 483 vahel” [k 176). Tsiikkel sobib eeskatt
tooriistade esmamddtmiseks, sest vorreldes pikkuse ja raadiuse
mdobtmisega eraldi on aja kokkuhoid méarkimisvaarne.
Sisendparameetrite kaudu saate t60riista mddta kahel moel:

Mo&6tmine poorleva todriistaga
Mo6tmine podrleva todriistaga ja seejarel Uksikute |16iketerade
mddtmine

@ Silindrikujulisi teemantkattega t6oriistu saab mééta seisva
spindliga. Selleks tuleb tdoriistatabelis maarata
I6iketerade arvuks CUT 0 ja kohandada
seadmeparameeter 6500. Vt seadme kasutusjuhendit.

Mo6tmise kaik
TNC mdddab tdoriista kindlaksmaaratud programmi jargi. Esmalt

mdddetakse tdoriista raadiust ja seejarel tooriista pikkust. M66tmise
kaik vastab mddtetsuklitele 31 ja 32.
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Tsiikli definitsioon

Tooriista mootmine=0 / kontrollimine=1: maarake, kas
téoriista mdddetakse esmakordselt voi soovite
kontrollida juba mdddetud téériista. Esmambdtmise
korral kirjutab TNC tdoriista raadiuse R ja tooriista
pikkuse L keskses t6oriistamalus TOOL.T Ule ja seab
delta-vaartused DR ja DL = 0. T6ériista kontrollimisel
vorreldakse moddetud todriistaandmeid TOOL. T
téoriistaandmetega. TNC arvutab halbed koos
suunamargiga ja kannab need kui delta-vaartused DR
ja DL TOOL.T andmetesse. Lisaks on halbed
kasutusel ka Q-parameetrites Q115 ja Q116. Kui
mdni delta-vaartus on suurem lubatud kulumise voi
purunemise tolerantsist, siis blokeerib TNC t6oriista
(olek L TOOL.T-s)

Parameetri nr. tulemuse jaoks?: parameetri number,
milles TNC salvestab mddtmise oleku:

0,0: t6oriist on tolerantsi piires

1,0: t6driist on kulunud (LTOL ja/vdi RTOL Uletatud)
2,0: t6oriist on purunenud (LBREAK ja/véi RBREAK
Uletatud). Kui te ei soovi mdédtmistulemusega
programmis edasi té6tada, kinnitage dialoogiklisimus
klahviga NO ENT

Ohutu korgus: sisestage asend spindli teljel, millel on
valistatud kokkuporge toorikute vbi hoidepeadega.
Ohutu korgus on seotud tooriku aktiivse tugipunktiga.
Kui sisestatud ohutu kdrgus on nii vaike, et tooriista
ots oleks allpool aluse Ulaserva, positsioneerib TNC
tooriista automaatselt aluse kohale (ohutustsoon
MP6540-st)

Loiketerade mootmine 0=ei / 1=jah: maarake, kas on
vaja lisaks teostada uksikute |6iketerade médtmine
voi mitte (modta saab kuni 20 Idiketera)
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Nédide: Esmamo6tmine poodrleva tooriistaga; vana
formaat

6 TOOL CALL 12 Z

7 TCH PROBE 33.0 TOORIISTA MOOTMINE

8 TCH PROBE 33.1 KONTROLLIMINE: 0

9 TCH PROBE 33.2 KORGUS: +120

10 TCH PROBE 33.3 LOIKETERADE
MOOTMINE: 0

Naide: Kontrollimine koos liksikute lI0iketerade
mootmisega, oleku salvestamine Q5-s; vana
formaat

6 TOOL CALL 12 Z

7 TCH PROBE 33.0 TOORIISTA MOOTMINE
8 TCH PROBE 33.1 KONTROLLIMINE: 1 Q5
9 TCH PROBE 33.2 KORGUS: +120

10 TCH PROBE 33.3 LOIKETERADE
MOOTMINE: 1

Naide: NC-laused, uus formaat

6 TOOL CALL 12 Z
7 TCH PROBE 483 TOORIISTA MOOTMINE
Q340=1 ;KONTROLLIMINE
Q260=+100 ;0HUTU KORGUS
Q341=1 ;LOIKETERADE MOOTMINE

h @

5.2 Rakendatavad tsukli






Symbole
3D-kontaktandurid ... 20
Erinevate kalibreerimisandmete
haldamine ... 34
kalibreerimine
lUlitav ... 32, 148, 149

A

Arendusversioon ... 6

Automaatne tooriista méétmine ... 174

Automaatne tooriista méétmine: vt
ToOoriista médtmine

Ava modtmine ... 118

Avakeskmete ringjoone
moodtmine ... 137

E
Eelseadete tabel ... 69
Mootmistulemuste Glevotmine ... 31

F
FCL-funktsioon ... 6

G

Globaalsed seadistused ... 156

H
Harja m&6tmine valjast ... 132

K

Kiirmodotmine ... 156

Kinemaatika moo6tmine ... 158, 161
Eeltingimused ... 159
Hirth-tutpi hambad ... 163
Kalibreerimismeetodid ... 166
Kinemaatika fikseerimine ... 160
Kinemaatika mo6tmine ... 161
Lotk ... 166
Modtekohtade valimine ... 164
Méodtepunktide valimine ... 164
Protokollifunktsioon ... 160, 170
Tapsus ... 165

KinematicsOpt ... 158

L
Lubatud halbe kontroll ... 111

HEIDENHAIN iTNC 530

M
Mitmekordne modtmine ... 24
Mobtetulemused Q-
parameetrites ... 69, 111
Mododtetulemuste protokollimine ... 109
Mddtmise ettenihe ... 25
Mddtmise olek ... 111
Md&tmisfunktsioonide kasutamine koos
mehaaniliste andurite voi
mikromddturitega ... 45
Mo6tmistsiiklid
automaatreziimi jaoks ... 22
Kasitsi téoreziim ... 28
Mddtmistulemuste kirjutamine
eelseadete tabelisse ... 31
Mo&btmistulemuste kirjutamine
nullpunktitabelisse ... 30

N
Nelinurktapi mddtmine ... 124
Nelinurktasku mé&tmine ... 127
Nullpunktitabel

Mddtmistulemuste Ulevotmine ... 30
Nurga mddtmine ... 116

P
Pdhipodramine
teostamine kasitsi téoreziimis ... 35
teostamine programmi kaigu
ajal ... 48
vahetu seadmine ... 61
Positsioneerimisloogika ... 26

R
Ringjoone mddtmine seest ... 118
Ringjoone m&6tmine valjast ... 121

S

Seadmeparameetrid 3D-kontaktanduri
jaoks ... 23

Siselaiuse méotmine ... 130

Soojusliku pédramise mddtmine ... 154,
156

Soone laiuse mddétmine ... 130

T
Tasandi nurga mddtmine ... 140
Tasandinurga modtmine ... 140
tooriista méStmine ... 174
Méotetulemuste kuvamine ... 175
Seadmeparameetrid: ... 172
Taielik mdétmine ... 182
Tooriista pikkus ... 178
Tdoriistaraadius ... 180
TT kalibreerimine ... 177
Ulevaade ... 176
Tdoriistakontroll ... 112
Tddriistakorrektuur ... 112
Tooriku viltuse asendi
kompenseerimine
kahe ava abil ... 41, 52
kahe punkti mé6tmise kaudu
sirgel ... 35, 50
kahe Umartapi abil ... 41, 55
p&ordtelje abil ... 58, 62
Toorikute moédtmine ... 42, 108
Tugipunkt
salvestamine eelseadete
tabelisse ... 69
salvestamine
nullpunktitabelisse ... 69
Tugipunkti automaatne seadmine ... 66
4 ava kese ... 99
Avaderingi keskpunkt ... 94
Harja kese ... 73
kontaktanduri teljel ... 97
Nelinurktapi keskpunkt ... 79
Nelinurktasku keskpunkt ... 76
Nurk sees ... 91
Nurk véljas ... 88
Soone kese ... 70
suvalisel teljel ... 102
Umartapi keskpunkt ... 85
Umartasku (ava) keskpunkt ... 82
Tugipunkti seadmine kasitsi
avade/tappide abil ... 41
Kesktelg tugipunktina ... 40
Nurk tugipunktina ... 38
Ringi keskpunkt tugipunktina ... 39
suvalisel teljel ... 37
Tulemusparameetrid ... 69, 111

U
Uksiku koordinaadi mé&tmine ... 134
Usaldusvahemik ... 24

\"
Valislaiuse mootmine ... 132

185

Index






Ulevaatetabel ]
Q2
©
Kontaktanduri tsiiklid °
- ©
TsUkll — Tsiikii tahistus D o SALL" | ehekilg S
0 Vordlustasand Lk 114 2
1 Polaar-tugipunkt Lk 115 =
2 KA raadiuse kalibreerimine Lk 148
3 M&6tmine Lk 150
4 Mo6tmine 3D Lk 152
9 KA pikkuse kalibreerimine Lk 149
30 TT kalibreerimine Lk 177
31 Tooriista pikkuse mddtmine/kontrollimine Lk 178
32 To6oriista raadiuse moddtmine/kontrollimine Lk 180
33 Tdoriista pikkuse ja raadiuse méotmine/kontrollimine Lk 182
400 P&hipééramine kahe punkti abil Lk 50
401 Pdhipdéramine kahe ava abil Lk 52
402 P&hipodramine kahe tapi abil Lk 55
403 Viltuse asendi kompenseerimine poordeteljega Lk 58
404 Pdhipb6ramise seadmine Lk 61
405 Viltuse asendi kompenseerimine C-teljega Lk 62
408 Tugipunkti seadmine soone keskele (FCL 3-funktsioon) Lk 70
409 Tugipunkti seadmine harja keskele (FCL 3-funktsioon) Lk 73
410 Tugipunkti seadmine nelinurga sisse Lk 76
411 Tugipunkti seadmine nelinurgast valja Lk 79
412 Tugipunkti seadmine ringi sisse (ava) Lk 82
413 Tugipunkti seadmine ringist valja (tapp) Lk 85
414 Tugipunkti seadmine nurgast valja Lk 88
415 Tugipunkti seadmine nurga sisse Lk 91
416 Tugipunkti seadmine avaderingi keskele Lk 94
417 Tugipunkti seadmine kontaktanduri teljele Lk 97
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Ulevaatetabel

Tsiikli

DEF- CALL-

number sl s aktiivne aktiivne Letzb |
418 Tugipunkti seadmine nelja ava keskele Lk 99
419 Tugipunkti seadmine Uksikule valitud teljele Lk 102
420 Tooriku nurga méétmine Lk 116
421 Tooriku mdétmine ringi sees (ava) Lk 118
422 Tooriku md&tmine ringist valjas (tapp) Lk 121
423 Tooriku m&&tmine nelinurga sees Lk 124
424 Tooriku mé6tmine nelinurgast valjas Lk 127
425 Tooriku siselaiuse m&dtmine (soon) Lk 130
426 Tooriku valislaiuse m&dtmine (hari) Lk 132
427 Tooriku Uksiku valitud telje md6tmine Lk 134
430 Tooriku avaderingi mddtmine Lk 137
431 Tooriku tasandi mé6tmine Lk 140
440 Teljenihke mddtmine Lk 154
441 Kiirmd&tmine: globaalsete kontaktanduri parameetrite seadmine (FCL 2- Lk 156
funktsioon)

450 Kinemaatika fikseerimine (valikuline) Lk 160
451 Kinemaatika mé6tmine (valikuline) Lk 161
480 TT kalibreerimine Lk 177
481 Tooriista pikkuse méétmine/kontrollimine Lk 178
482 To0riista raadiuse mddtmine/kontrollimine Lk 180
483 Tdoriista pikkuse ja raadiuse mé6tmine/kontrollimine Lk 182
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